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Vyhodnoceni chovani béhem prostorové orientace v lesnim
prostiredi na prikladu loveckych psi

Souhrn

Tato prace byla zaméfena na chovani loveckych psi béhem prostorové orientace
v lesnim prostiedi. Cilem prace bylo analyzovat chovani psi béhem jejich samostatného
pohybu v lesnich terénech se zaméfenim na chovani znamé jako ,,Head scanning“. Bylo
nasbirano 261 tras od 6 psu (3 psi, 3 feny). Ve studii byly sledovany skupiny plemen jezev¢ika
ateriéra. Trasy byly nasbirané v diivejsi bakalaiské praci autorky od dvou psi, ostatni data byla
dodana od Katedry myslivosti a zoologie na Fakulté lesnické a dievarské v Praze. Trasy a
audio-video data byly zpracovany v softwaru MatlabR2018a a v softwaru The Observer XT 16.
Statisticka analyza probéhla v programu MS Excel 2010.

Software The Observer XT 16 zaznamenal béhem kodovani chovani psi 1726
zastaveni typu head scanning. Zde psi vyuzivali 11 typt pohybd hlavou. Head scanning byl
srovnavan mezi chovani v ramci pohlavi a v ramci skupin plemen. Bylo zjisté€no, ze chovani
pst a fen neni nijak rozdilné. Ve srovnani mezi skupinami plemen jezevc¢iku a teriérii bylo
zjisténo, ze skupina jezevCikl vyuZziva ve vetsi mife oproti teriérim typ pohybu hlavy 0. Tento
pohyb znamena zastaveni psa a po ruznorodé Casoveé dob€ vybe&hnuti stejnym smérem.

Béhem head scanningu byly zkoumany navratové strategie psu. Bylo zjisténo, ze psi
nejvice vyuzivaji navratovou strategii scouting, kdy pes se vraci k majiteli zcela jinou trasou,
nekopiruje odchozi trasu behem svého uteku. Byly méfeny 1 zastavky v odchozi a prichozi fazi
uteku, zde nedoslo k zadny rozdilim mezi pouzitim typl zastavek outbound — odchozi faze a
inbound — pfichozi faze.

Tato prace poukazuje na vyuZivani typu chovani head scanning u pst. Zadné predchozi

studie na toto chovani nebyly zkoumény na psech.

Klicova slova: head scanning, lovecky pes, prostorova orientace, video data, zastavky



Evaluation of behaviour during spatial orientation in
forested areas on the example of hunting dogs

Summary

This work focused on the behaviour of hunting dogs during spatial orientation in a forest
environment. The aim of the work was to analyze the behavior of dogs during their
independent movement in forest terrains, focusing on the behavior known as "Head
scanning". 261 traces were collected from 6 dogs (3 males, 3 females). Groups of dachshund
and terrier breeds were tracked in the study. The traces were collected in an earlier
undergraduate thesis of the author from two dogs, the other data were supplied by the
Department of Hunting and Zoology at the Faculty of Forestry and Wood Technology in
Prague. The tracks and audio-video data were processed in MatlabR2018a and The Observer
XT 16 software. Statistical analysis was performed in MS Excel 2010.

The Observer XT 16 software recorded 1726 stops of head scanning types during the
coding of dog behaviour. Here, dogs used 11 types of head movements. Head scanning was
compared between behaviors within sexes and within breed groups. It was found that there
was no difference in behaviour between males and females. In a comparison between the
Dachshund and Terrier breed groups, it was found that the Dachshund group used head
movement type 0 to a greater extent compared to the Terriers. This movement means
stopping the dog and then running off in the same direction after varying amounts of time.

During head scanning, the return strategies of the dogs were investigated. It was found
that dogs mostly use the scouting return strategy, where the dog returns to the owner from
the cell by a different route, not copying the outgoing route during its escape. Stops during
the outbound and inbound phases of the escape were also measured, here there were no
differences between the use of the outbound — outbound phase and inbound — inbound phase
stop types.

This work highlights the use of head scanning behaviour types in dogs. No previous

studies on this behaviour have been investigated in dogs.

Keywords: head scanning, hunting dog, spatial orientation, video dates, stops
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2 Uvod

Pes doprovazi ¢lovéka uz nékolik tisic let. Predchadci psa, vici, pomahali lidem lovit a
postupem c¢asu se domestikovali a pfizpusobili se lidem. V dne$ni dob€ jsou psi vyuzivani
v mnoha pracovnich oblastech jako je zachranafstvi, vyhledavani drog ¢i vybusnin,
v lékarském odvétvi, kde prokazali schopnost detekovat mnohéa onkologicka onemocnéni,
pomahaji v odvétvi terapie a patfi k nedilné soucasti pti lovu. Béhem lovu psi vyuzivaji
svoje schopnosti, pfi kterych vyuzivaji orientaci v terénu.

Zvitata se pomoci prostorové orientace zvladaji orientovat i v takovém prostiedi, které
dokonale neznaji. Schopnost orientovat se je pro n¢ klicova pfi hledani potravy, partner a
ukrytd. Jde o schopnost, ktera jim umozni dostat se na mista pro né dulezita. S orientaci
uzce souvisi 1 navigace, pii které tato zvifata dokazou urcovat spravny smér, zapojuji i
pamét, smyslové vnimani, kompas a mapu. VSechny tyto procesory ovliviiuji orientaci a
chovani béhem ni u zvifat.

Chovani zvifat uz dlouha léta zkouma mnoho védctu a snazi se jej pochopit. Diky
dnesnim technologiim jako jsou GPS, video kamery a mnoho dalS§ich mizeme lépe
porozumét, jak se zvifata orientuji a pfemysli v riznych prostiedi.

V ramci pozorovani zvifat bylo zaznamenano chovani ,, Head scanning®, které vyuziva
mnoho hlodavci, stéhovavi ptaci, ale prozatim je velmi malo studii o vétSich savcich. Dalsi
vyzkumy by mohly odhalit, jak se zvitata vraceji z vétSich dalek a zodpoveédét dalsi otazky

ohledné orientace.
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3 Cil prace
S vyuzitim poznatki o prostorové orientaci loveckych pst a dat ziskanych v ramci

bakalarské prace analyzovat chovani psi béhem jejich samostatného pohybu v lesnich

terénech se zaméfenim na chovani znamé jako ,,Head scanning*.
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4 Literarni reSerse

4.1 Prostorova orientace

Pohyb organisma je definovany jako zména prostorového umisténi daného jedince
v Case, patii k zakladni charakteristice zivota, je fizen n€kolika procesy, na které pusobi
prostor a ¢as (shrnuto Nathan et al., 2008). Vyzkum pohybi zvifat je velmi rozsahly
(Holyoak et al., 2008). Zvitata se kazdy den pohybuji, aby hledala potravu, vyhnula se
predatorim, nasla partnera a premistovala se mezi oblastmi pro né dulezitymi k preziti
(Akesson & Hedenstrom, 2007).

Pojmy orientace a navigace se v prubéhu Casu Casto pouzivaly v ponékud odlisném
vyznamu. Termin orientace odkazuje na vzajemnou orientaci ¢asti téla, mize se vztahovat
k orientaci t€la v prostoru na zakladé vnitinich nebo vné&jSich informaci. Able (2001)
navrhuje pouzivat pojem orientaci jako synonymum pro smérovany pohyb nebo orientaci
podle kompasu (Akesson et al., 2014). Avsak do zvifecich orienta¢nich schopnosti patfi
dalsi funkce jako je patraci chovani (potrava, partner, domov) a homing. Ten se poté

rozdéluje na procesory integrace cest, tracking, pilotovani, kompas a mapy.

4.2 Homing

Schopnost zvirat vracet se do domova z velké vzdalenosti je jiz néjakou dobu fascinujici
nejen pro laiky, ale i védce. Navzdory usili védci neni znamo, proc teba ptaci dokazi urcit
svou polohu na zemé&kouli a najit svij domov z neznamého mista a vratit se zpét. Stejné
zahadna se zda byt i schopnost homingu u suchozemskych zivocichti, vzhledem k jejich
pomérmé omezenému zornému poli a relativné pomalému zptsobu pohybu (Nahm, 2015).

Mnoho studii prokazalo, ze zvifata, ktera byla vysidlena mimo svoje uzemi, uspeésné
nasla domov 1 pres velké vzdalenosti. Napiiklad medvéd Cerny (Ursus americanus) byl
prevezen az 61 km a vratil se zpét do svého teritoria (Rogers, 1986) a nasleduyjici studie
ukazala, ze samice medvéda zvladla ujit cestu az 389 km (Andriault et al., 2006). Dalsi
vyzkum byl proveden i s jezevcem lesnim (Meles meles), s ohledem na jeho sousedské
okrsky (Bodin et al., 2006).

Priklad homingu u psii prokazal jako jeden z prvnich plukovnik Richardson (1921), tato
strategie byla vyuzita v 1. svétové valce, kde byly vycviCeny stovky psu jako ,britsti
poslicci“, ktefi museli najit cestu zpét ke svym majitelim pies neznamy terén a na velkou
vzdalenost. Richardson tvrdil, Ze zptisob navratu psa nedokaze vysvétlit jejich sluch, zrak a

Cich. Zrak psa mize byt vyloucen, jelikoZ pes se zvladne dostat ke svému majiteli 1 ve tmé.
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S dalSim experimentem se zabyval védec Schmid (1932). Ten pozoroval chovani tfi psq,
ktefi byli pfemisténi na neznamé misto vzdalené 4-5 km vzdusnou ¢arou od mista, kam se
meli vratit. V tomto piipad€ védce zaujalo chovani pst, ti pfi navratu pouzili zvednutou
hlavu. Tento jev byl definovan jako ,,absolutni smysl pro orientaci“, shrnuto v clanku od

Nahm (2015).

4.2.1 Integrace cest

Integrace cesty je proces, diky kterému zvife aktualizuje svij smér a vzdalenost
vychoziho bodu své cesty kjeho vlastni souCasné poloze se zpracovanim informaci
zalozenych na trase, tj. informace shroméazdéné béhem cesty o zménach polohy (Benhamou
& Séguinot, 1995).

Integrace cest muzeme rozd¢lit na alotetickou a idiotickou. Aloteticka integrace cest je
zalozend na vn¢&jSich informacich, zatim co idioticka ziskdva informace pomoci
vestibularniho systému (rovnovaha hlavy a téla) nebo pocitanim (Wehner, 1998).

Mnoho studii prob&hlo na hmyzu (Miller & Wehner, 1988), hlodavcich (Allen et al.,
2014; Benhamou, 1997), ptacich (Von Saint Paul, 1982), netopyrech (Aharon et al., 2017),
krtcich (Kimchi et al., 2004) a psech (Séguinot et al., 1998).

4.2.2 Tracking — sledovani stop

Schopnost urcit a sledovat smér stopy byla a je pro zvirata dilezita. Pro predatory ma
vyznam pii lovu kofisti. Tuto schopnost si zachovalo i mnoho plemen psi a byla
zdokonalovana Slechténim a vycvikem (Thesen et al., 1993).

Cichové schopnosti psti jsou vyuzivany mnoha organizacemi, pii hledani a zachrang
(Fenton, 1992), zvladnou lokalizovat mrtva téla (Rebmann & David, 2000), detekuji drogy
(Lorenzo et al., 2003) a mnoho dalSich. Neni vSak znamo jaké proménné mohou ovlivnit
schopnost psa urcit spravny smér pachové stopy (Wells & Hepper, 2003).

Obecné existuji dva typy pachu, které pes muze pouzit ke sledovani pachové stopy. Jako
prvni typ je individualni pach (kGze, parfém, praci prasek), druhy typ lze nazvat jako
kontaktni pach. Jedna se o dopad stopy jedince na povrchu, tento pach muze byt uréen
z mista povrchu nebo ze vzduchu, pokud je zapach nestaly (Hepper & Wells, 2005).

Byla provedena studie na loveckych psech. Zde bylo sledovano, zda pes po navratu ze
svého uteku se vrati ke svému majiteli po pachové stopé (tracking), ¢i vyuzije skutecnou

navigaci a k majiteli se vrati, aniz by se spoléhal na orientacni body nebo ziskané informace,
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toto chovani bylo nazyvano scouting. Studie byla provedena na 27 loveckych psech, ktefi
byli vybaveni GPS obojkem a akéni kamerou. Bylo sesbirano 622 tras od roku 2014-2017.
V 399 pripadech byla vyuzita strategie tracking, ve 233 pfipadech strategie scouting. V 50
ptipadech psi kombinovali strategie (Benediktova et al., 2020).

4.2.3 Pilotovani

Pilotovani se pouziva mnoho riznymi zptsoby. Jako prvni se o pilotovani zminil Griffin
vroce 1952, ten definoval orientaci tohoto procesu jako spoléhani na vizualni znacky
v ramci znamého uzemi a urcity typ systematického vyhledavani nebo nahodného putovani,
dokud se v nezndmém prostiedi nenarazi na znamé oblasti. Schmidt — Koenig v roce 1965
definoval pilotovani jako schopnost najit cil s odkazem na znamé orientacni body vyuzivané
k nalezeni cile (shrnuto Able, 2001).

Pilotovani by se mélo pouzivat pro oznaceni orientace zaméfené na cil, ktery je zalozen
na sledovani sekvence znamych orientacnich bod( jakéhokoliv typu. Rozhodujicim
kritériem je, ze orienta¢ni body samy o sobé& poskytuji cestu k cili, neurcuji polohu zvitete
vzhledem k cili jako smér kompasu. Poradi orientacnich znacek pouzivanych pfi pilotovani
muze byt nau¢eno béhem cesty, nebo se pamét’ orientaCnich znacek muze nahromadit a

pamatovat si je delsi dobu (Able, 2001).

4.2.4 Kompasy

Steéhovavi zivoc¢ichové, ktefi jsou schopni pohybu k ur€itému mistu a premisténi na
neznamé uzemi, maji kompas pro udrzovani sméru cesty a smysl pro tvoreni map, ktera jim
umoziuje znat polohu vzhledem k cili (Able, 2001).

Kompasy jsou zalozeny na ekologickych podnétech, jako jsou hvézdy, slunce a
magnetismus (Gould, 1998; Wiltschko & Wiltschko, 2023). Prvni vyzkum orienta¢niho
mechanismu zacal v roce 1950 védci Kramerem a Karlem von Frischem, byl popsan jako
slune¢ni kompas. Slunce je Siroce vyuzivano pii hledani spravného sméru. Tento kompas
vyuzivaji prevazné plazy a hmyz (shrnuto Wiltschko & Wiltschko, 2022).

Dale byl popsan hvézdny kompas, ktery byl popsan u ptaku, ktefi migruji v noci. Ti
mohou hvézdy pouzivat jako kompas. Tento mechanismus muzeme zafadit jako nauceny,

byl prokazan pouze u né€kolika druhti pévcu, ktefi migruji v noci (Wiltschko & Wiltschko,
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2023). Magnetické pole Zemé poskytuje zvifatim zdroj polohovych nebo mapovych
informacich, které mohou zvitata vyuzit k posouzeni polohy (Lohmann et al., 2022).
Magneticky kompas oznacuje, ze sméry lze urCovat pomoci magnetického pole. Béhem
orientacnich experimentl bylo pozorovano, zZe zvife reaguje na posun magnetického severu
s odpovidajici zménou svého sméru, uréovacim znakem je pouzivani magnetického
kompasu. Pouzivani magnetického kompasu je u zvifat celkem rozsifeny (Wiltschko &

Wiltschko, 2005).

4.2.5 Mapy

Pomoci map zvitata definuji svoji polohu pouze na zékladé informacich vnimanych od
vzdalenych bodu, jedna se o navigaci na zakladé mapy. Naptiklad postovni holub, ktery je
pfepravovan v boxu, nezna vn¢jsi prostiedi béhem prepravy, poté je vypustén z neznamého
mista bez pfimého kontaktu s domovem a musi se navratit domu. Pfi plnéni tohoto tikolu
holub potiebuje uréit svou polohu vzhledem k cili a pak zvolit spravny smér (Akesson et
al., 2014). Mapy muzeme rozd¢lit na dva typy a) mozaikové a b) gradientni mapy.

Mozaikové mapy mohou byt zalozeny na pozemnich orienta¢nich bodech naptiklad
v lese nebo ve méste, ale mohou se také vztahovat k mozaice geografickych vzdalenych a
lokalné stejnych pacht (Wallraff & Andreae, 2000).

Gradientni mapa je zalozena na jednom nebo vice sklonech, které se méni v riaznych
zemepisnych smérech. Vyhodou pouziti téchto map je, Ze jejich rozsireni mize probihat
v celém prostoru, mapa gradientd je neomezena ve svém rozsahu. Zvife si muZze
zapamatovat zemépisné smery, v nichz se gradienty méni (Akesson et al., 1996; Bostrom et

al., 2012).

4.2.5.1 Kognitivni mapa
Kognitivni mapa je totéz jako mentalni reprezentace prostorovych vztahi mezi
lokalitami a jsou zapamatovany ve spojeni se smérem a vzdalenosti (Tolman, 1948).
Pouziti kognitivni mapy zvife pouziva zkratky mezi misty. Kognitivni mapa ve smyslu
propojené alocentrické reprezentace znamého prostoru je vnimana jako schopnost jit
zkratkou nebo neotfelou cestou za podminek, v nichz Ize vyloucit integraci cest, piloting.
Pojem kognitivni mapa byl tedy Casto pouzivan pro oznaCeni vnitinich prostorovych
reprezentaci, které organizuji prostorové znalosti o riznych mistech (Wiener et al., 2011).

Umoziiuji vytvareni cest, které dosud nebyly podniknuty, a planovani cest k mistam, ktera
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jsou soucasné nepropustna. Nekolik forem lokalizace a navigace nevyzaduje kognitivni
mapy bohaté na informace a existence kognitivnich map je nékdy zpochybniovana (Poulter

et al., 2018).

4.2.5.2 Magneticka mapa

Magneticka mapa je pouzivana jako termin zahrnujici veskeré vyuziti geomagnetickych
informaci o poloze zvifete, tato mapa nenese zadné predpoklady o vnitini prostorové
reprezentaci zvifete, pokud n¢€jakou ma (Gould, 2014; Lohmann et al., 2007). Informace o
magnetické map€ mohou byt naucené nebo zdédéné, specifické nebo velmi obecné a mohou
byt vyuzité k riznym ugelim. Zivogichové diky ni mohou uréit, zda dorazili do bodu na
trase, kde maji zménit smér, ze se vratili do domovského okrsku nebo zda se nachézi
pfiblizn€ na sever nebo na jih od domova. Objev magnetické mapy zpusobil revoluci ve
studiu zvifeci navigace a zménil chapani toho, jak se zvife orientuje, zejména na dlouhé

vzdalenosti (Lohmann et al., 2022).

4.3 Pamét’

Pamét’ I1ze definovat mnoha zpUsoby, ale mizeme ji vymezit na ziskani, kodovani a
vyhledavani informaci (Baddeley, 2004). Ziskani urCité paméti muze byt genetické
(zdédéné) nebo ziskané béhem svého zivota jedince. Zakodovanim a ulozenim se rozumi
zpracovani ziskanych informaci, které Casto zahrnuje jejich redukci i fixaci (Craik &
Lockhart, 1972).

Prostorové poznani zvifat souvisi s otdzkou ,kde?“. Toto chovani povazujeme jako
projev prirozené zvédavosti, ziskavani informacich o subjektech, novém prostredi a podnéti
(shrnuto v Paul et al., 2009). Prostorovou pamét lze definovat jako funkci mozku, ktera
rozpoznava, uklada a obnovuje prostorové informace o usporadani objektd a specifickych
tras (Kessels et al., 2001). Prostorova pamét’ vyuziva rizné nervové mechanismy, jako jsou
védomé a nevédomé, rozliSujeme kratkodobou a dlouhodobou pamét k tomu, aby bylo
dosazeno vlastniho cile (Paul et al., 2009a).

RozliSovani mezi paméti a dal§imi podobnymi procesy (tracking, pilotovani) je velmi
narocné. Napiiklad zapamatované informace mohou byt pouzité k odvozovani, kdyz zvite
usuzuje aktualni polohu lokality na zakladé zapamatovanych informaci z predeslych cest.

(Fagan et al., 2013). Pamét muzeme rozdélit jako egocentrickou (na misté nezavislou) a
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alocentrickou (na misté zavislou). Alocentrickd pamét’ umoziuje zvifeti zapamatovat si
polohu cile ve vztahu k prostorovému usporadani okoli (Paul et al., 2009b).
Prostorova pamét patii do kognitivnich procesu, které dokazi ovlivnit pohyb a navigaci

(Fagan et al., 2013).

4.4 Navigace

Zvitata zaznamenavaji, kde se nachazeji, maji vrozené informace o tom, kam se maji
v urCitém okamziku vydat. Proto jejich navigacni schopnosti véetné vyuzivani riznych
vné&jsich signalti maji tak velky vyznam v evoluci pohybu zvifat (Akesson et al., 2014).

Obecnou definice pro navigaci doporucil Able (2001) omezit na takovou, kterou navrhl
Schone (1984), a to, Ze navigace je teorie a praxe urcovani smeéru ke vzdalenému cili (Able,
2001).

Navigaci muzeme rozdé€lit na vektorovou a skuteCnou. Vektorova navigace je
charakterizovana schopnosti zivocicha udrzovat ur€enou orientaci, obvykle smér kompasu.
Lze ji oznacit jako pohyb jednim smérem. Zvifata mohou vyuZzivat rizné nebeské signaly
stejné jako magnetické pole Zemé, aby zaujala a udrzela smér. SkuteCna navigace je
schopnost zvifete cestovat k pfesnému cili na znacnou vzdalenost bez potreby zndmych
orientacnich bodt. K tomu zvifata pouzivaji vétS§inou mapu, ktera ukazuje, kde se nachazi
vzhledem ke svému cili (Bingman & Cheng, 2005; Putman, 2021). Zvife je schopné
,,skute¢né navigace®, pokud si po pfemisténi vybere spravny smér, aby se vratilo do svého
cile. To je v kontrastu s ,,vektorovou navigaci®, ve které se vyuziva hledani, integrace cest
nebo pilotovani (Bingman & Cheng, 2005).

Navigaci téz lze rozd¢lit na pojmy prostorova a efektivni. Prostorova navigace zavisi na
vnimani, jednani, paméti, uvazovani a feSeni problému. Efektivni navigace zavisi na
schopnostech kombinovat informace z vice prostorovych podnéti k odhadu vlastni pozice

a umisténi cild (McNamara & Chen, 2022).
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4.5 Smyslové vnimani
Smyslové vnimani, které je vysledkem souhry jednotlivych smyslovych organu,
umoziuje aktivaci procesu spojenych s orientaci v prostoru. Jeho dokonalost je pro funk¢ni

orientaci a navigaci velice dulezita.

4.5.1 Zrakovy systém

Casto je pokladana otazka, jak psi vidi. Zrakové schopnosti pfimo ovliviiuji schopnost
psa zapojit se do vysoce vykonnych, vizualné orientovanych ¢innostnich jako je naptiklad
vodéni nevidomych. Psi vnimaji svét jinak nez lidé. Za zakladni aspekty vidéni se obecné
povazuje schopnost vnimat svétlo a pohyb (Miller & Murphy, 1995). Za to mohou ty¢inky
a Cipky v sitnici oka. TycCinky jsou senzitivni na zménu intenzity svétla, zachyceni tvaru a
pohybu a napomahaji vidéni v horSich svételnych podminkach (Collins, 2019). Psi jsou
citlivi na rizné svételné podminky, muze to ovlivnit jejich zotaveni k vystaveni jasnému
svétlu. Regenerace z fotopického ke skotopickému ucinku rodopsinu je u psu delsi (pres
hodinu) nez u lidi (pfiblizn€ 30 minut). To znamena, ze kdyz pes a ¢lovek vstoupi dovnitf
poté, co byli venku, je doba zotaveni u psu dvakrat delsi nez u lidi (Byosiere et al., 2018).

Cipky vnimaji zase barvy a rozli§i detaily (Collins, 2019). Schopnost psa rozlifovat
razné barvy zustava kontroverzni. Lidé maji tfi typy Cipkovych fotoreceptorovych bunék —
dlouhovlnné (Cervené), stiednévinné (zelené) a kratkovinné (modré). Psi maji pouze dve,
které se témert shoduji, a to kratkovlinné a dlouhovinné (Neitz et al., 1989). Proto je pro psy
obtizné rozeznat rizné odstiny (Collins, 2019). Nedavna studie podporuje ptitomnost
dichromatického vidéni u psu, to naznacuje, ze barevné podnéty jsou dilezité pro psy béhem
jejich normalnich aktivit za pfirozenych svételnych podminek. Barva pro psa se ukéazala byt
informativnéj$i nez jas, kdyz si psi vybiraji mezi podnéty liSicimi se jak jasem, tak odstinem
(Kasparson et al., 2013).

Psi oproti lidem maji za sitnici odrazovou vrstvu nazyvajici se tapetum lucidum, zvySuje
mnozstvi svétla, které mohou buriky oka vyuzit. Tato vrstva zpusobuje, ze psim ,,sviti“ o€i
zelené (Collins, 2019).

Dalsi roli hraji faktory jako zrakova perspektiva, zorné pole, vnimani hloubky a zrakova

ostrost (Miller & Murphy, 1995).
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4.5.2 Sluchovy systém

Sluch je dalsim dobfe vyvinutym smyslem (Hanzal, 2016). Anatomicka struktura psiho
ucha se nikterak nelisi od lidského, az na jeden faktor. Psi maji vnéj$i svalovou strukturu,
pomoci ni maji extrémné pohyblivé uchu a dokazou poslouchat zvuky z okoli. Clovék ma
6 svall, pes 18 svall, kterymi pohybuje usni boltec. Psi usni boltce se dokazi pohybovat
zvlast, pes muze piijimat vice zvukl najednou (Collins, 2019). Existuji 3 kategorie usnich
boltct a) vzpiimeny (husky, némecky ov¢ak) b) polovzpiimeny (teriéfi, chrti) c) spadly
(jezevcici, ohafi). Zatim neexistuje zadné hodnoceni zesilovacich Gcinki u raznych tvara
usnich boltct u psu. Lze vSak predpokladat, ze psi s vétSimi usima jsou obzvlastné dobii
v lokalizaci vzdalenych zvuka (shrnuto v Barber et al., 2020).

Zvuk, ktery pes zachyti svym boltcem postupuje do Gsti zvukovodu, k u§nimu bubinku,
kde zacCina stfedni ucho. Bubinek pfenese zvuk pomoci vibraci na zvukové kustky
(kladivko, kovadlinka, tfminek). Vibrace pokracuji k hlemyzdi, zde se vibrace méni na
nervové impulzy. Ty dale pokracuji do mozku na zpracovani (Collins, 2019).

Citlivost ucha u cloveéka je 20 kHz, zatimco u psa je 35 kHz, pes dok4ze vnimat
ultrazvuky (Hanzal, 2016).

Lidé casto predpokladaji, ze psi sluchové schopnosti jsou podobné jejich vlastnim a
snazi se s nimi komunikovat verbalné, stejné jako s ostatnimi lidmi (Barber et al., 2020).

AvSak pes reaguje na ton feci, gest a mimiky (Hanzal & Vochozka, 2000).

4.5.3 Cichovy systém

Cich hraje v zivoté pst dileZitou roli. Vnimani pacht u vétsiny savcti je piimo ovlivnéno
stavbou samotného Cichového organu. Sklada se ze dvou hlavni €asti, ¢ichového systému a
systému odpovédného za detekci semiochemickych latek, jedna se o komunikaci mezi
jedinci stejného druhu nebo odlisSnymi druhy, nazyvané také jako Jacobsoniv organ
(Dzigciot et al., 2020; Salazar et al., 2013). U psu je vzduch smérovan do nosu dvéma
oddélenymi proudy — dychacim proudem a ¢ichovym proudem (Horowitz et al., 2013).V
Cenichu psa se nachazi tkan pokryta drobnymi receptory, kazdy receptor ma chloupky, ty
zachytavaji molekuly a zadrzuji je. Rozdil ¢ichu mezi ¢lovékem a psem je nékolikanasobné
citlivegjsi. Lidsky nos ma kolem 6 milioni smyslovych receptord, Cenich bigla pres 300
miliond. Psi maji vice genu, ktefi dokazi zakodovat Cichové bunky a rozeznat vice vini

(Horowits, 2014).
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To, ze psi maji vynikajici Cich je dobfe znamo, proto jsou ve velké mife vyuzivani jako
pracovnici v rolich, které vyzaduji, aby pouzivali svij ¢enich — detekce drog, vybusnin
(Horowitz et al., 2013), nemoci jako je tfeba rakovina (Willis et al., 2004) a mnoho dalSich.

Rizna plemena maji i rizné vyvinuty Cich, avSak zatim neexistuje standartni test pro
hodnoceni ¢ichovych schopnosti u psi. Byl proveden vyzkum, kde bylo cilem vytvorit
jednoduchy postup pro méteni rozdili v ¢ichové kapacité. Byly urceny 4 skupiny (1) psi
urceni k praci na stopé (baset, bigl, némecky ohat, dratosrsta vizsla, bracco Italiano, grand
baset, grifonek, transylvansky chrt) (2) psi, ktefi nepracuji na stopé (bison, Cinsky
chocholaty pes, anglicky chrt, mad’arsky chrt, whippet, afgansky chrt, husky, maly pinc,
ktizenec chrta) (3) kratkonosa plemena (kavalir king charles Spanél, bostonsky teriér, boxer,
americky buldok, bulmastif, anglicky buldok, mops) (4) socializovani $edi vlci (8 pst a 4
feny).

Jako motivaci pro psy a vlky bylo syrové maso schované pod 4 miskami (Obrazek 1),
test byl rozdélen na 5 obtiznosti (vicka s riznymi otvory). Vysledky ukazaly, ze plemena
vySlechténa pro pachové prace vykazovali vyssi ¢ichovou ostrost nez plemena, ktera pro
takovou praci vybrana nebyla. Psi pro pachovou praci byli spé$ni ve vSech obtiznostech

(Polgér et al., 2016).

Obrazek 1- nastaventi testu. Majitel vede vika kolem 4 misek, z jedné z
nich je ukryto syrové maso.
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4.6 Magnetické pole Zemé

V magnetickém poli Zemé vznikl zivot. Pfestoze geomagnetické pole v pribéhu Casu
narustalo, slablo a posunovalo se, bylo pfitomno nepfetrzit¢ po celou dobu existence
organismu. Vzhledem k jeho pfitomnosti neni tak prekvapivé, ze se u mnoha zvirat vyvinula
schopnost detekovat magnetické pole Zemé a pouzit jej k vedeni svych pohybu. Zvifata
mohou odvodit dva druhy informaci z magnetického pole. Magneticky kompas (kapitola
Kompasy 4.2.4), pro udrzeni sméru a vyuziti magnetického pole jako zdroj informaci o
poloze, zvifata s tou schopnosti maji magnetickou mapu (Lohmann et al., 2007).

Magnetorecepce je roz§ifena, ackoliv zdhadna smyslova schopnost. NaSe znalosti o
magnetické orientaci se vSak u riznych druha lisi. Magnetické vyrovnani téla s ohledem na
magnetické siloCary bylo prokazano u zivocichd, nejvice probadanou skupinou jsou ptaci,
poté moiské zelvy (Wiltschko & Wiltschko, 2005) . Probéhlo i par studii na hlodavce
(Kimchi et al., 2001; Muheim et al., 2006), netopyrech (Holland et al., 2006), ale je pomérné
malo studii provedenych u vétSich savca. Probéhl vyzkum na pasoucim se skotu, jelenech
a srnci zveri (Begall et al., 2008; Burda et al., 2009). Jedna z dalSich studii prokazala, ze
lisky preferovaly zarovnani téla pii lovu severovychodnim smérem (Cerveny et al., 2011).

Jeden z prvnich vyzkumt na psech provedl Hart (2013), ktery zkoumal magnetické
zarovnani psu béhem jejich defekace a moceni po dobu dvou let. Probihalo méfeni smérové
osy téla u 70 pst 37 plemen. Psi preferovali smér téla orientovany podél osy sever — jih
béhem jejich vylucovani. Diky této studie byla prokazana magneticka citlivost u pst (Hart
et al., 2013). Dalsi magnetické zarovnani osy psu potvrdila Adamkova (2017) béhem
laterality. Byli testovani psi v Ceské republice (12 psi) a v Némecku (13 psd) na 23
lokalitach. Psi si vybirali mezi stejnymi miskami s potravou, které byly umistény vlevo a
vpravo, v riznych smérech kompasu (sever a vychod, vychod a jih, jih a zapad, zapad a
sever) ve vzdalenosti 2—6 m, podle velikosti psa tak, aby se nemohl podivat do misky z jeho
vychoziho bodu. Pfi zkouskach svybérem misky bylo 6 psi identifikovano jako
levostrannych, 5 pst jako pravostrannych a 14 psi bylo oboustrannych na zakladé
rozhodnuti pfi pfiblizovani k miskam. Upfednostiiovala se miska umisténa na sever ve
srovnani s miskou umisténou vychodné od psa (Adamkova et al., 2017).

Jedna z nejnovéjsich praci zkoumala navratové strategie loveckych psi béhem homingu,
tato studie potvrdila magnetorecepci u psu. Béhem navratu psi, ktefi se vraceli z lesa,
sledovali svoji stopu nebo zvolili upln€ novou trasu. Zde byl zjistén jev, pii kterém psi

zaCinaji kratkym b&hem (20 m), ktery byl nazvan béh podle kompasu, ten byl vétSinou
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proveden pfi podél severojizni osy bez ohledu na skute€ny smér navratu (Benediktova et
al., 2020). Zarovnani pst podél severojizni osy v prvni fazi navratu byl potvrzen béhem

navratové strategie zvané scouting 1 v bakalarské praci autorky (Kovatikova, 2020).
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4.7 Head scanning

Chovani zvitat je casteCné vyvolano v reakci na vnéjsi prostredi, ale pochopeni toho, jak
zvife vnima prostfedi a poté Cini rozhodnuti, které toto chovani vyvolavaji, je narocné
(Wilson et al., 2020).

Zvitata Casto zapojuji chovani béhem zkoumani prostfedi, pfi kterém vyuzivaji
skenovani hlavou (head scanning). Skenovani hlavy béhem prazkumu je potencionalnim
mechanismem pro rychlé spojeni informaci o vnéjSim svété s reprezentaci aktualni polohy
zvitete na vnitini kognitivni mapée. Naptiklad veverky se vzpinaji a skenuji okoli, kdyz si
zahrabavaji potravu, aby se ujistily, ze ho pozdéi naleznou. V posledni dobé se zajem
soustiedi na dalsi typy vzorct chovani napiiklad pokud jsou zvifata vystavena novému
prostiedi (Monaco et al., 2014). Toto chovani bylo zaznamenano i u potkant v bludisti, kde
se zvife zastavi, aby se rozhodlo, kterym smérem se vyda (Tolman, 1948).

Jakmile je umistén hlodavec do nového prostredi, zvife se zastavi a provede (skenovact)
pohyby jako Cichani nebo rozhlédnuti. Typ pohybu, rychlost a pocet skenovani (pohybu)
pravdépodobné urcuje mnozstvi informaci shromazdénych zvifetem v daném prostiedi
(Sinnamon et al., 1999). Pohyby hlavou zkoumali i v&dci z CVUT, ktefi zkonstruovali
specialni zafizeni s pohyblivou ploSinou spojenou se softwarem Matlab a kamerovym
systémem. Tato pohybliva ploSina je vhodna k provadéni meéteni reakce téla u mensich
zivocichu, pfi testech védci méfili pohyby hlavy pii zménach orientace celého téla u
obojzivelnikii/plazii. Tento systém umoziuje diagnostikovat patologické ptiznaky v postoji
zvitat. Ackoli ve studii byla metoda zkoumana na obojzivelnicich, da se pfedpokladat jeji
efektivita i v pfipadé vétSich zvirat (Kutilek et al., 2017).

U hlodavcl zastaveni z velké Casti znamena skenovani hlavou, sken zahrnuje hlavu a
krk a trva krat$i dobu nez sken zahrnujici celé té€lo (Drai et al., 2001). V roce 1999 byla
provedena studie, ktera zjistila, ze potkani pfed lokomoci pouzivaji skenovaci pohyby
hlavy. Snimani pohybt hlavy a lokomocni iniciaci odrazi vzajemné procesy (Sinnamon et
al., 1999).

Skenovani hlavy pouzivaji 1 st€éhovavi ptaci k ur€eni sméru magnetického pole Zemé.
Védec Henrik Mouritsen a kolektiv (2004) pozorovali chovani 35 nocnich st¢hovavych
pénic slavikovych Sylvie borin. V jednotlivych klecich byla umisténa pénice, ktera byla
testovana v pfirozeném a nulovém magnetickém poli. Videozdznamy naznacovaly, ze ptaci
kromé svého migracniho neklidného chovani (skakani a méavani ktidly na bidlu) provadéji

opakované skenovani hlavy. Pozorovatel spocital pocet skenti hlavy, které provedla
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jednotliva pénice béhem 1 hodiny. V nékterych ptfipadech ptak provadi skenovani hlavy na
jednu stranu, jindy po jednom skenu bezprostfedné nasleduje dalsi sken hlavy v opa¢ném
sméru. Vysledky vyzkumu naznacuji, ze chovani pfi skenovani hlavy je pfimo zapojeno do
procesu snimani geomagnetického referencniho sméru potiebného pro orientaci
magnetického kompasu. Skute¢nost, ze skenovani hlavy zfeymé vyuzivaji zpévni ptaci
k zjisténi sméru geomagnetického pole podle kompasu, potvrzuje, ze jejich magneticky
senzor by mel byt umistén v hlavé (Mouritsen et al., 2004).

Dalsi ptiklad, kdy doslo k vyuziti skenovani hlavy (head scanning), byl zaznamenan u
postovnich holubt. Ti byli vybaveni lehkym zaznamnikem na zakazku vybavenym
jednotkou IMU (inercialni méfici jednotka) a GPS (Obrazek 2). Pomoci tohoto vybaveni
byly sledovany pohyby hlavy a letova trajektorie volné 1étajicich postovnich holubti. Holubi
maji omezeny rozsah pohybu oci ajejich oko se pohybuje v koordinaci s hlavou sakadickym
zpusobem (rychly pohyb o€i a zaostfeni predmétu). V této studii bylo vyuzito 22 holubti
razného véku (1-11 let). VSichni holubi méli jiz zkuSenosti s navratem do holubniku z mist
vzdalenych az 10 km, ale nebyli vypusténi z blizkosti sou¢asného mista holubniku. Byli
vybaveni maskou a batohem na miru, pfivykani na vybaveni trvalo zhruba 7 dni. Lety byly
vzdaleny 3, 82 km do mista nového holubniku, kazdy ptak letél 8 lett solo, nejvétsi efekty
uCeni trasy jsou pozorovany u prvnich 4 az 6 letd, osmym letem se ptaci usadili na
preferovanych trasach i podle dalSich studii (Pettit et al., 2013; Taylor et al., 2017), poté
prob&hly parové lety.

Ptaci pohybovali hlavou vice nez bylo nutné pii manévrovacich letech, coz naznacuje,
ze aktivné vyuzivali skenovani prostfedi. Pohyb hlavy byl snizen pfi s6lo letech nad
vyzna¢enymi orientacnimi body (hlavni silnice a Zelezni¢ni trat), a také kdyz létali
ve dvojicich. Snizeni pohybu hlavy poukazalo na zménu zaméfeni pozornosti ptaku. Dle
vyzkumu je sledovani pohybu hlavy Iétajicich ptaka slibnou metodou pro zkoumani jejich
zrakové pozornosti béhem pfirozenych kol (Kano et al., 2018). Ale zadné studie zatim

nejsou provedeny na vétSich savcich.

Obrazek 2- vybaveni holuba. (A) GPS zdznamnik, mikropocitac, micro-SD karta a
baterie (vievo; k noSeni v batohu) pripojené k inercialni mérici jednotce (IMU)
namontované na masce na miru (vpravo, k noseni na hlavé). (B, C) Holub v masce a
zdaznamnik.
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4.8 Lovecti psi
Pes je zdaleka prvnim druhem, ktery byl domestikovan. K tomu doslu v mladém
paleolitu, kde lidé zili v tésném kontaktu s vlky (Galibert et al., 2011). Lidé pravdépodobné
pouzivali psy, aby jim pomahali pfi lovu po dobu 8000 az 9000 let (Grimm, 2017).
Lovecti psi se pouzivaji k vystavovani, vyhanéni, pfinaSeni, slidéni k praci na stopé a

mnoho dalSich praci v terénu. Lovecka plemena byla Slechténa po nékolik staleti az tisicileti.

Psi oplyvaji dostatkem energie, intenzivnim postupem a vytrvalosti (Ridgway, 2021).

4.8.1 Skupina norniki
Do této pocetné skupiny zafazujeme dvé plemena — jezevCiky a teriéry. Jak se da
predpokladat jiz z nazvu, jejich hlavni pracovni naplni je prace pod zemi — norovani. Tito
psi jsou znami pro svoji vytrvalost, ostrost, svym loveckym pudem a samostatnost. Zver
dokazi stvat jako honi¢i nebo postupovat na barvé jako barvati (Hanzal, 2016).
V této praci bylo pouzito plemeno jezevCik standard drsnosrsty, jezevCik trpaslici

standard, némecky lovecky teriér a hladkosrsty foxteriér.
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5 Metodika
5.1 Sbér dat

Sbér audio-video zaznamu probéhl jiz pii vypracovani bakalarské prace autorky v roce
2019-2020. Trasy byly zpracované v programu BaseCamp 4.7.1.0 a video zaznamy
v programu VIRB Edit 4. 2. 3 (Garmin International Ltd.). V ramci bakalatfské prace byla
nasbirana data psi Barta a Asty. Dalsi data ostatnich pst byla ziskana pomoci Katedry
myslivosti a zoologie na Lesnické a dfevarské fakulté v Praze. Celkové bylo zkouméano 6
psu.

VIRB Edit

X

14.3.2017
14:36:15
0:02:47

RYCHLOS'

LOST
11 KMH

LA fieta wek11012020 3
i A aAsta
3

. A WA ato11012020 100 200 0n
W hsta utek 11012

Zobrazit prekyti M

Obrdazek 4- Program BaseCamp 4.7.1.0 a oznacend trasa utéku psa.
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5.2 Zkoumani psi

Tabulka 1 sledovani psi v praci. Plemena = JDRS — jezevcik drsnosrsty standard, NLT
—némecky lovecky teriér, JORT — jezevcik drsnosrsty trpaslici, FHX — foxteriér hladkosrsty.
ZkuSenost = - zacatecnik (prvni loveckd sezona jedince), 2- pokrocily (druhd loveckd
sezona jedince), 3 — zkuSeny (treti loveckd sezona jedince). Zkousky = ZN — zkouska novackii
z bezkontaktniho norovani, ZV — zkousky vioh, KZV — klubové zkousky vioh, BZ — barvdrské
zkousSky, 1.Z — lesni zkouSky, BZH — barvarské zkousky honicii, HZ — honicské zkousky.

Asta Bart Benda Bessy Hard Punta
Plemeno JDRS NLT JDRT FXH FHX JDRT
Pohlavi fena pes fena fena pes pes
Vék 9 9 1 7 1 3
Zkusenost 3 3 1 3 1 2
Znalost terénu ano ne ne ne ne ne
7V, BZ,
Zkousky ZN ZV, K2V, ZN LZ, BZH, | 2V, ZN ZV,ZN
ZN, BZ, LZ Mz 2N

5.3 Zpracovani video zaznamu

Veskeré video zaznamy byly zpracovany v softwaru MatlabR2018a (The MathWorks,
Inc.) Software byl rozdélen na tii skripty pro vytvofeni riznych zaznama. Do prvniho
skriptu byly nahrany dva soubory, pavodni video vystfizené v programu VIRB Edit a
soubor gpx. Ve skriptu byl nastaven pocet videi ke zpracovani. Po uplynuti doby videi byl
proveden nejvétsi vyfez obrazu videa bez statickych prvki. Vysledkem prvniho skriptu byl
soubor audio a video. Tyto soubory byly pouzity v druhém skriptu, kde probihalo oznaceni
zastavek. Po spusténi softwaru se zobrazil graf, kde byly oznaeny zastavky. Ty byly
oznacené pii poklesu na hodnotu na 0.1 na ose Y, coz znamenalo zpomaleni pohybu psa.
Kromé pohybu byl sledovan i pokles zvuku. Po ukonceni skriptu byla vytvotena slozka cuts
se souborem cut. Jako posledni skript nasledoval vytvoreni vyfezu zastavek. Zpracovavalo
se zde pét souborti — pavodni video, audio, video, gpx, cut. VSechny tyto soubory byly
nahrany do slozky spolu se skriptem. Béhem zpracovani posledniho skriptu bylo dulezité
nastavit délku vyfezu zastavky, obvykla délka zastavek byla 5-10 sekund. V poslednim

kroku vznikl soubor video cuts a figure.
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5.4 Zpracovani GPS tras — bod navratu

V programu MatlabR2018a (The MathWorks, Inc.) byl zjistén ,,bod navratu“, misto, kde
se pes rozhodl pro navrat ke svému majiteli, pfipadné autu ¢i doma. V programu Basecamp
byla vyexportovana trasa utéku psa, ktera byla vlozena do softwaru MatlabR2018a. Trasa
byla rozdélena na 10 % useky, program vygeneroval nejpomalejsi usek, zde se pes
pohyboval nejpomaleji, dale systém urcil bod navratu. Nasledné byla provedena kontrola
v programu Basecamp a audio-video zaznamu utéku psa. Pokud bylo zjisténo, ze pes pil,
plaval, pfekonéaval obtizny terén, byl bod navratu zamitnut. Bod navratu v tomto piipadé
mohl byt urCen z druhého nejpomalejs§iho useku. Pokud i tento bod byl zamitnut, byl uréen
z nejvzdalené€jsiho bodu na trase utéku psa. Jestlize 1 v tomto pfipadé bod byl zamitnut,

mohlo dojit k uréeni bodu navratu dle rozhodnuti majitele, opét probehla kontrola trasy a

audio-video zaznamu.
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Obrazek 5- MatlabR2018a a zjisténi bodu navratu.
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5.5 Kodovani chovani psa

Pro zpracovani chovani byl pouzit software The Observer XT 16 pro vyzkum chovéani.
Koduje chovani na Casové ose a odhaluje sled udalosti. V softwaru bylo prednastaveno
chovani, které se kodovalo.

Nejdiive byl zkontrolovan soubor cuts, kde byly oznadeny zastavky psa. Casy zastavek
byly zapisovany a zkontrolovany v softwaru v The Observer XT 16 béhem samotného
koédovani.

Jako prvni krok byl nahran soubor mp4. Dale bylo zapsano jméno psa, pohlavi a ¢islo
trasy. Po nahrani zacalo kddovéani trasy. Zaznamenan byl pohyb (moving), oteviena (open)
a zaviena (close) morda pred a béhem zastavky u head scanningu, piipadné mohlo dojit k
tomu, ze coCka kamery nebyla dobfe viditelna (nepfiznivé pocasi, slecho, krk psa), tato
moznost byla zadana jako nerozpoznatelna (not recognizable).

Zastavka head scanning byla rozdélena na moznosti 0 - pes se zastavil a poté vybehl
rovné stejnym smérem, 1L — pes se zastavil a vybehl doleva, 1LC — pes se zastavil, podival
se doleva, zpét na stied a vyrazil, IR — pes se zastavil, podival se doprava a vybéhl, 1 RC —
pes se zastavil, podival se doprava, vratil se zpét na stied a vybéhl, 2 L — pes se zastavil,
pohlédl doleva, doprava a vybéhl, 2 LC — pes se zastavil, pohlédl doleva, doprava, na sted
a vybehl, 2 R — pes se zastavil, pohlédl doprava, doleva a vybéhl, 2 RC — pes se zastavil,
pohlédl doprava, doleva, na stfed a vybehl, 3 L - pes se zastavil, pohlédl vice jak 3x doleva,
poté vybehl 3 R - pes se zastavil pohlédl vice jak 3x doprava, poté vybehl.

Jako dalsi zastavky byly zaznamenany ¢ichani objektu (sniffing object), vétreni (sniffing
air), oklepani (shaking), piti (drinking) a ostatni (other), napfiklad pes byl v bufeni, hlasil

nebo plaval.

5.6 Navratové strategie psu
V ramci bakalarské prace autorky (Kovarikova, 2020) byly zkoumany néavratové
strategie psu. Tato prace se zabyva 4 navratovymi strategiemi.
1. Tracking (n&vrat po vlastni stop€) - pes se vraci po svoji stopé, piipadné po stopé
majitele psa.
2. Scouting (navrat jinou trasou) - pes se vraci na misto startu utéku jinou trasou,
nekopiruje svoji stopu.
3. Nadbihani — pes pii navratu nadbéhl majitele.

4. Navrat k autu / doma — pes se z bodu navratu vratil k autu ¢i k domovu.
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5.7 Statisticka analyza
Zakladni statistika byla provedena v programu MS Excel 2010. Chovani head scanning

mezi skupinami plemen byl proveden na webové strance replit.com, v programu R.
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6 Vysledky

Celkove bylo nasbirano 261 tras u 6 psti (3 psi a 3 feny). Trasy byly pocitany u skupin

rozdélené na plemena (Tabulka 2) a pohlavi (Tabulka 3).

Tabulka 2 — pocet tras u skupiny plemen jezevcikii a teriéru.

Skupina jezevCik(l | pocettras | Skupina teriérli | pocet tras
Asta 36 Bart 44
Benda 32 Bessy 43
Punta 44 Hard 62
Celkem 112 Celkem 149
Tabulka 3- pocet tras rozdélen v rdmci pohlavi.
Skupina fen pocet tras Skupina pst pocet tras
Asta 36 Bart 44
Benda 32 Hard 62
Bessy 43 Punta 44
Celkem 111 Celkem 150

Béhem zpracovani tras bylo zaznamenano 8656 kodovani chovani u pst (Graf 1).
Zaznamenano bylo otevieni (open) a zavieni mordy (close). Pokud byla morda psa na videu
$patné rozpoznatelnd volila se moznost not recognizable. Dale byl zaznamenavan pohyb psa
(moving), chovani head scanning, ¢ichani objektu (sniffing object), vétieni (sniffing air),
oklepani (shaking), piti (drinking), ostatni (other) bylo zapsano, pokud pes plaval, hlasil

nebo byl v bufeni, not intestered bylo zadano pro pokracovani kodovani.

=
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Graf 1- Typy chovani psu béhem kddovani.
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Béhem kodovani bylo zapsano 1725 zastavek chovani typu head scanning (Graf 2).
Nejvice byly vyuzity zastavky 0, kdy se pes zastavil a vybéhl rovné stejnym smérem. Tato
moznost byla pouzita ve 493 piipadech (28 %).
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Graf 2 - Rozdéleni zastavek béhem chovdni head scanning.

0 - pes se zastavil a poté vyvbéhl rovné stejnym smérem, 1L — pes se
zastavil, podival se doleva a vybéhl doleva, 1L.C — pes se zastavil, podival se
doleva, zpét na stied a vyrazil, IR — pes se zastavil, podival se doprava a
vybéhl, 1 RC — pes se zastavil, podival se doprava, vrdtil se zpét na stred a
vybéhl, 2 L — pes se zastavil, pohlédl doleva, doprava a vybéhl, 2 LC — pes
se zastavil, pohlédl doleva, doprava, na stred a vybéhl, 2 R — pes se zastavil,
pohlédl doprava, doleva a vybéhl, 2 RC — pes se zastavil, pohlédl doprava,
doleva, na stred a vybéhl, 3 L - pes se zastavil, pohlédl vice jak 3x doleva,
poté vybéhl 3 R - pes se zastavil pohlédl vice jak 3x doprava, poté vybéhl
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Rozdily chovani head scanningu bylo zkoumano v ramci pohlavi, jak u psa, tak fen (Graf

3). Dle grafu mezi pohlavimi nebyla patrnd zména v chovani. Obé pohlavi vyuzivali

podobné vSechny moznosti chovani.
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Graf 3- VyuZiti chovani head scanningu v ramci pohlavi psii a fen.

Dale byl pozorovan rozdil mezi skupinou plemen jezev¢ikt a teriéra (Graf 4). Skupina
jezevc€iku vyuzivala typ chovani O - pes se zastavil a poté vybéhl rovné stejnym smérem ve
310 zastavek (34,7 %), za to teriéfi tento typ vyuzili pouze ve 180 piipadech (22 %)
zastavek. Skupina teriérti naopak ve vetsi mife vyuzivala typ 2L, kdy se pes zastavil, pohlédl
doleva, doprava a vybéhl. Toto chovani vyuzili v 38 pfipadech, skupina jezev¢ika pouze ve
14 pripadech. Tento jev se objevil 1 v chovani typu 2R — pes se zastavil pohlédl doprava,
doleva a vybéhl, u skupiny teriérti ve 46 piipadech, u skupiny jezevciki ve 20 ptipadech. U
chovani 1R — pes se zastavil, pohlédl doprava a vybehl byl stejny pocet zastavek u obou
skupin plemen.

V ramci chovani mezi skupinami plemen byly vysledky analyzovany na webové strance
replit.com, v programu R proveden jako chi-kvadrat test. Vysledek vySel 67.11498. Zavér

je, ze distribuce se signifikantné lisi.
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Graf 4 - VyuZziti chovani head scanningu v ramci plemen.

Béhem chovani head scanning byly pocitany zastavky v pfichozi a odchozi fazi utéku
(Graf 5). Tyto zastavky byly rozdéleny na outbound — pes bézi pry¢ od majitele, zastavka
inbound — pes bézi k majiteli, doml ¢i k autu a zastavka turn — pes se zastavil v bodé

navratu.

TYPY ZASTAVEK

TURN
3%

OUTBOUND
50%

INBOUND
47%

M OUTBOUND
M INBOUND
HTURN

Graf 5- Typy zastavek béhem utékaui.
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V piipadeé rozdila zastavek nedoslo mezi pohlavim k vét§im pocetnim rozdilim v poctu

zastavek v pfichozi a odchozi fazi (Graf 6).

VYUZITi ZASTAVEK
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Graf 6 - VyuZiti zastavek v prichozi a odchozi faze v ramci pohlavi.
Pfi porovnani rozdili mezi skupinami jezevCiku a teriéru se rozdily objevily. Skupina
jezevciku ve 427 ptipadech vyuzila zastavku outbound, coz je zastavka smérem od majitele,
teriéfi vyuzili zastavku outbound ve 373 pfipadech. Skupina teriért vice vyuzivala zastavku

inbound, smérem k majiteli, a to ve 425 piipadech.
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Graf 7- Vyuziti zastdvek v prichozi a odchozi faze v ramci skupin plemen.
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Béhem uteku byly zkoumany 4 navratové strategie. Z nejvice vyuzitych strategii byl

scouting, kdy se pes vraci jinou trasou na zacatek ut¢ku, a to v 37 %.

TYPY NAVRATU

NADBIHANI
21%

SCOUTING
37%

NAVRAT K AUTU /
DOMU
11%

M SCOUTING

TRACKING M TRACKING

31% B NAVRAT K AUTU / DOMO

H| NADBHANI

Graf 8 — Navratové strategie psii. Tracking (navrat po viastni stopé) - pes se
vraci po svoji stopé. Scouting (navrat jinou trasou) - pes se vraci na misto startu
utéku jinou trasou, nekopiruje svoji stopu. Nadbihani — pes pri navratu nadbéhl
majitele. Navrat k autu / domii — pes se z bodu navratu vrdtil k autu ¢i k domovu.

Navratové strategie byly srovnavany v ramci pohlavi jak u pst, tak fen (Graf 9). Psi se
oproti fenam vraceli k majiteli Castéji nadbihanim. Feny vice vyuzivaly navrat k autu ¢i

k domovu. AvSak mezi pohlavim nebyl pozorovan az tak radikalni rozdil.
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Graf 9 - Ndvratové strategie psii a fen béhem utéku.
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Dale byl provadén vyzkum navratovych strategii u plemen skupiny jezevciku a teriéru.
V tomto piipade nebyly zadné viditelné rozdily dle grafu (Graf 10). Obé skupiny vyuzivaly

podobny pocet navratovych strategii.

NAVRATOVE STRATEGIE

JEZEVCICI mTERIERI

322
314

273

253

194
175

125
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o

SCOUTING TRACKING NAVRATKAUTU / NADBIHANI
DOMU

Graf 10 - Navratové strategie u skupiny jezevcikii a teriérii.

Pfi srovnani navratovych strategii jak u zkoumanych plemen, tak i u pohlavi, bylo
zjisténo, Zze skupina jezevéika a skupina fen vyuzila naprosto identicky pocet v ramci
navratové strategie — navrat k autu ¢i domu, a to ve 125 ptipadech (Graf 9,Graf 10).

Tento jev se objevil i v ramci skupiny teriéri a pohlavi psu, kdy navrat k autu ¢i domu

vyuzili v 69 ptipadech.

Béhem chovani head scanning bylo zakodovano 1726 zastavek. Zastavky byly
rozdéleny podle délky jejich trvani (Tabulka 4). Nejvice bylo zastavek trvajicich od dvou
do ctyt sekund (763 zastavent),

Zastavek s dobou trvani do dvou sekund bylo v poctu 519 zastaveni. Nejmensi pocet
zastaveni byl zaznamenan v Casovém rozmezi dvanacti az Ctrnacti sekund, v této Cetnosti
bylo zapsano 12 zastaveni. NejdelSi zastaveni trvalo 48 sekund u feny hladkosrstého

foxteriéra Bessy.
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Tabulka 4 - Pocet zastdvek, u kterych bylo zaznamendno chovani head scaninng v rdmci
casového odstupu dvou sekund.

Délka zastavky [s] | Pocet zastavek [-]
0-2 519
2-4 763
4-6 262
6-8 99
8-10 34
10-12 19
12-14 12
nad 14 18
Celkem 1726
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7 Diskuse

Pro ucely této prace bylo nasbirano 261 tras samostatnych utékd pst s naslednym
spontannim navratem zpét k majiteli. Bylo sledovano 6 riznych pst plemen jezevcik
drsnosrsty standardni a trpasli¢i, némecky lovecky teriér a hladkosrsty foxteriér. Psi byli
vybaveni GPS obojkem a audio-vizualni kamerou. VeSkeré trasy byly upraveny a
vyhodnoceny v programu BaseCamp 4.7.1.0 a video zaznamy v programu VIRB Edit 4. 2.
3. Déle byl pouzit software pro kodovani chovani The Observer XT 16 a MatlabR2018a pro
dalsi zpracovani video zaznamu a zjisténi bodu navratu.

Na zakladé bakalaiské prace autorky (Kovatikova, 2020) bylo zji§téno, ze psi b€hem
homingu pravdépodobné vyuzivaji chovani zvané head scanning. Na toto chovani jako
jeden z prvnich upozornil jiz E. Tolman (Tolman, 1948). Ve své praci studoval chovani
potkanti. Ti se rozhodovali v bludisti, jakym smérem se maji vydat pomoci skenovacich
pohybt hlavy. Nedavné studie byly provedeny na dalSich hlodavcich (Monaco et al., 2014),
obojzivelnicich (Kutilek et al., 2017), pévcich (Mouritsen et al., 2004) a holubech (Kano et
al., 2018; Taylor et al., 2017). VySe zminéna studie na obojzivelnicich byla téz analyzovana
v softwaru Matlab, ktery byl vyuzit i pro analyzu dat v praci autorky.

Avsak doposud nebyl uskuteCnén zadny vyzkum na vétSich savcich, a tedy ani na
psech.

Tato problematika zaujala autorku jiz v bakalarské praci. Po analyze sesbiranych dat
v navazujici diplomové praci bylo zaznamenano 1726 ptipadl, kdy se pes beéhem svého
utéku, at’ uz v prichozi nebo odchozi fazi, kratce zastavil (2-4 sekund) a ve vétsiné pripada
se rozhlédl. Toto chovani pst bylo podobné chovani head scanning popsané v predchozich
studiich, proto bylo determinovano jako chovani head scanning. Pohyby hlavou umoziuji
zvifatim vytvorfit si ucelenou informaci o okolnim prostiedi, kde se v dany moment
nachazeji, a to 1 v ptipad€, ze dané prostiedi je pro né neznamé (Monaco et al., 2014). Dle
Sinnamona et al. (1999) bylo zji§téno, ze mnozstvi informaci shromazdénych zvifetem v
prostiedi je zavislé na typu jeho pohybu, rychlosti a poctu zastavek.

Béhem chovani head scanningu v praci bylo detekovano nékolik typt pohybu hlavy: typ
0 - pes se zastavil a poté pokracoval stejnym smérem, 1L — pes se zastavil, podival se doleva
a vybéhl doleva, 1L.C — pes se zastavil, podival se doleva, zpét na stied a vyrazil, 1R — pes
se zastavil, podival se doprava a vybehl doprava, 1 RC — pes se zastavil, podival se doprava,
vratil se zpét na stied a vybehl, 2 L — pes se zastavil, pohlédl doleva, doprava a vybéhl, 2

LC — pes se zastavil, pohlédl doleva, doprava, na stied a vybehl, 2 R — pes se zastavil,
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pohlédl doprava, doleva a vybéhl, 2 RC — pes se zastavil, pohlédl doprava, doleva, na stfed
avybehl, 3 L - pes se zastavil, pohlédl vice jak 3x doleva, poté vybéhl 3 R - pes se zastavil
pohlédl vice jak 3x doprava, poté vybehl. Tyto pohyby hlavou byly srovnavany mezi
pohlavim (psi a feny) a skupinami plemen (jezev¢ici, teriéfi). Skupina jezevcikli z 894
zastaveni vyuzila 310 (35 %) pripada zastaveni typ pohybu hlavy 0, coz znamenalo, Ze pes
se zastavil a po raznych Casovych intervalech opét vybéhl stejnym smérem jako pred
zastavenim, teriéfi tento typ pohybu hlavy vyuzili ve 183 pripadech (22 %).

Studie na téma head scanning byly provedeny i na druhu pénic slavikovych (Sylvie
borin). Prace potvrdila, ze st€éhovavi ptaci skenovani hlavou vyuzivaji k zjisténi sméru
geomagnetického pole podle kompasu (Mouritsen et al., 2004). Orientacni mechanismy
jako kompas a mapa hraji béhem orientace a navigace dulezitou roli. Pusobeni
magnetického pole Zemé poskytuje zvifatim informace o své poloze (Lohmann et al.,
2022).

Toto potvrdili svymi vyzkumy Hart et al. (2013), Adamkova et al. (2017; 2021)
a Benediktova et al. (2020) a 1 diivé)si bakalarska prace (Kovarikova, 2020). I v této praci
sehraly pohyby hlavou podstatnou roli béhem orientace. Je pravdépodobné, ze chovani head
scanning ma urcitou spojitost s pusobenim magnetického pole. V praci Benediktova et al.
(2020) a Kovarikova (2020) bylo zjisténo, ze psi se zarovnavali podél severojizni osy
v prvni fazi navratu béhem navratové strategie homing.

V ramci prostorové orientace zivocichu je dulezita navigace, pamét, kompas, mapa
aneméne dulezité je i zapojeni smyslového vnimani jako zrak, Cich a sluch. Tyto smysly
maji velky vliv na specifické chovani head scanning, pomoci nich si zvifata ramuji prostiedi,
ve kterém se nachazeji a ziskavaji informace (Wilson et al., 2020).

Benediktova et al. (2020) provedli vyzkum na loveckych psech, kde béhem homingu
srovnavali pravdépodobnost, se kterou psi vyuzili strategie tracking (navrat po vlastni stop¢)
¢i scouting (navrat jinou trasou). V jejich praci lovecti psi uptednostnili navratovou strategii
tracking, a to v 399 pfipadech (64 %) ze 622 tras. V diplomové praci psi vyuzivali
4 navratové strategie — tracking (navrat po vlastni stopé), scouting (navrat jinou trasou),
nadbihani (pes pii navratu nadbehl majitele), navrat k autu / doma (pes se z bodu navratu
vratil k autu ¢i k domovu). Z 261 tras psi vyuzili pfi svém navratu v 37 % scouting, 31 %
tracking, ve 21 % nadbihani a v 11 % navrat k autu / doma.

Dale byly méfeny zastavky v pfichozi, odchozi fazi a v bod¢€ navratu. Zastavky byly
rozdéleny na outbound — zastavka smérem od majitele, turn — zastavka v bod€ néavratu

a inbound — zastavka pfi navratu k majiteli, domu ¢i k autu. Pti porovnani skupina jezevciku
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ve 427 pripadech (48 %) vyuzila zastavku outbound, zatimco teriéfi vyuzili tento typ
zastaveni ve 373 piipadech (45 %). Teriéfi vyuzili ve vétSim poctu oproti zastavce outbound
zastavku inbound, smérem k majiteli, a to ve 425 piipadech (51 %), u jezev¢ika ve 444
ptipadech (49 %). V celkovém poctu nejvice zastavek probéhlo, kdyz pes odbihal od
majitele, a to v 50 %. Pfi navratu psi vyuzili zastaveni inbound ve 47 %, ve 3 % bylo vyuzité
zastaveni v bodu navratu. Délka zastaveni trvala v 763 ptipadech (44 %) 2 az 4 sekundy,
zastaveni do 2 sekund probé&hlo v 519 piipadech (30 %), zastaveni 4 az 6 sekund v 262
ptipadech (15 %). Je zfejmé, Ze pocet zastaveni ma vliv na sber informaci ohledné prostiedi

(Sinnamon et al., 1999).
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8 Zavér

Cilem prace bylo s vyuzitim poznatkii o prostorové orientaci loveckych psu a dat
ziskanych v ramci bakalafské prace analyzovat chovani psi béhem jejich samostatného
pohybu v lesnich terénech se zameétfenim na chovani znamé jako ,Head scanning™. Toto
chovani bylo zaznamenano v 1726 ptipadech, z 261 nasbiranych tras od 6 psu.

Vysledky byly srovnavany mezi pohlavim a skupinou plemen jezevciki a teriéru.
V praci nebyl prokazan zadny rozdil mezi pohlavim fen a psti. Pocty zastaveni béhem head
scanningu byly téméf identické. Rozdil pocéti zastavek vySel mezi skupinami plemen
jezevcika a teriérd. Skupina jezevc¢ika vyuzila v 310 pripadech (35 %) typ pohybu hlavy 0,
tento typ pohybu hlavy pouzili teriéfi ve 183 piipadech (22 %).

Psi pfi svém navratu vyuzili ze 4 navratovych strategii nejvice ve 37 % navratovou
strategii scouting. Uték pst byl rozdélen na zastavky v piichozi a odchozi fazi. V obou
porovnanich mezi pohlavim a skupinou plemen nebyl zjistén zadny patrny rozdil. Délka
nejpocetnéjSich zastavek trvala 2 az 4 sekundy.

Je mozné, Ze psi béhem zastaveni kontroluji spravny smér ke svému majiteli, k autu ¢i
domu. Nejnov€jsi studie potvrzuji, Ze psi pouzivaji navigaci s vyuzitim k magnetického
pole Zemé.

Diky dnesnim digitalnim technologiim, programiim a softwarim poznavame rizna nova
chovani béhem prostorové orientace zvifat. Vice odbornych prizkumut provedenych na
zvitatech nam muze pfinést odpovédi na otazky, kterymi si mnoho védct zaobira nékolik

let.
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