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Analyza taktilné-kinestetického komunika¢niho kédu
mezi koném a jezdcem

Souhrn

Prace se zabyva tématem taktilné-kinestetického komunikacniho kodu, tedy zptasobem,
jakym jezdec koni udili pomucky a reakci koné na né. Cilem prace bylo ovéfit dvé hypotézy,
které se tykaly udileni pomicek jezdcem koni pfi pfechodech do nizsich chodd, a to, ze tlak
sedu do hibetu koné je nepifimo umeérny napéti v otézi (H1), a ze existuje pfima imérnost mezi
zkuSenosti jezdce a jeho schopnosti vyvinout tlak sedem do hibetu koné (H2). Pro testovani
tlaku, ktery jezdec vyviji do hibetu kon¢, byla pouzita tlakova decka. Pro méreni napéti
v otézich slouzily tenzometry. Tyto dva pfistroje byly pfi testovani pouzivany simultanné, coz
prozatim nebylo vyzkouSeno v zadné védeckeé studii.

Testovani se zacastnili parkurovi jezdci, ktefi byli dle vykonnosti a délky jezdecké
praxe rozdéleni na zkusené a nezkusené. Vsichni disponovali koném ve véku 9-16 let, ktery byl
v jezdeckém vycviku min. 6 let a pravidelné se tcastnil skokovych zavoda. Jezdci dostali za
ukol s koném ve cvalu preskocit piekazku o vySce piiblizné 50 cm, a posléze co nejdiive piejit
pres klus a krok do zastaveni. Hodnoceno bylo pét boda (okamzika), a to doskok za prekazkou,
pét cvalovych skokt po prekazce, prechod do klusu, pfechod do kroku a prechod do zastaveni.

H1 nebyla potvrzena. Hodnoty tlaku vyvijeného jezdci byly u vSech péti boda témér
totozné. Oproti tomu napéti v otézi mezi body 1-4 linearné rostlo, v bod¢ 5 nastal mirny pokles.
H2 byla potvrzena, zkusSeni jezdci vyvijeli vyssi tlak sedem nez jezdci nezkuSeni, a to témért 6x.

Pouzita tlakova decka se vzhledem k vyznamnym technickym problémtim ukazala jako
nevyhovujici pro vyzkum taktilné-kinestetického komunikacniho kodu. Jako problematické se
jevi rovnéz ovlivnéni decky vahou jezdce a omezeni jejiho pisobeni pouze pod posedlim, a ne
pod koleny a stehny jezdce. Tenzometry byly pro vyzkum napéti v otézi plné dostacujici.

Pomoci modernich technologii 1ze podrobné studovat souvislosti komunikace mezi
koném a jezdcem. Vystupy ztéchto technologii mohou mit pozitivni dopady nejen na

koordinaci pomucek jezdce, ale rovnéz mohou pomoci ke zlepSeni pohody a welfare koné.

Klicova slova: interakce jezdec-kian, tenzometr, napéti v otézich, tlakova decka, stupnice
vzdélani kon€, welfare koné



Tactile-kinesthetic communication code analysis
between horse and rider

Summary

This theses deals with the topic of the tactile-kinesthetic communication code, i.e. the
way in which the rider gives the horse aids and the horse's reaction to them. The aim of the
theses was to verify two hypotheses related to using of rider’s aids to the horse during transitions
to lower gaits, namely that the pressure of the rider's seat on the horse's back is inversely
proportional to rein tension (H1), and that there is a direct correlation between the rider's
experience and their ability to apply pressure with their seat on the horse's back (H2). A pressure
pad was used to test the pressure the rider exerts on the horse's back. Strain gauges were used
to measure rein tension. These two devices were used simultaneously during testing, which had
not yet been attempted in any scientific study.

Show jumping riders took place in the testing, and they were divided into experienced
and inexperienced according to their grade of performance and length of riding experience. All
of them had a horse aged of 9-16 years, which had been in equestrian training for at least 6
years and regularly participated in show jumping competitions. The riders were given the task
of jumping over an obstacle approximately 50 cm high with their horse at a gallop, and then
coming to a halt through trot and walk as soon as possible. Five points (moments) were
evaluated, namely landing behind the obstacle, five galloping jumps after an obstacle, transition
to trot, transition to walk and transition to halt.

H1 was not confirmed. The values of pressure exerted by riders were almost identical
for all five points. On the other hand, the rein tension between points 1-4 increased linearly,
with a slight decrease at point 5. It has been confirmed that experienced riders exerted higher
saddle pressure than inexperienced riders, almost 6 times.

Due to significant technical problems, the used pressure pad proved to be unsuitable for tactile-
kinesthetic communication code research. The considerable influence of the rider's weight on
the pad and the limitation of its effect only under the saddle and not under the rider's knees and
thighs also appears to be problematic. The strain gauges were fully sufficient for researching

the rein tension.



With the help of modern technologies, the communication context between horse and
rider can be studied in detail. The outputs from these technologies can not only have positive
effects on the coordination of the rider's aids, but can also help to improve the well-being and

welfare of the horse.

Keywords: horse-rider interaction, strain gauges, rein tension, pressure pad, horse’s training

scale, horse welfare
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1 Uvod

Jezdectvi ma ve spolecnosti hluboké kotfeny a v mnoha ohledech ma i svou vyznamnou
historickou hodnotu. Postupem ¢asu se jezdectvi pretransformovalo do moderni sportovni
discipliny tak, jak ji zname dnes (Klontza-Jaklova 2020). Vyuziti koni se méni a ze zdroje
obzivy se stava predevs§im hobby nebo sport az na olympijské urovni. Toto moderni vyuziti
koni s sebou ale nese 1 spoustu rizik, které spocivaji predev§im v nespravném pochopeni
etologie kon€ a v chybné komunikaci a péci, kdy v konecném dusledku mize byt nejen ve vétsi
¢i mensi mife naruseno welfare koné¢, ale rovnéz zasadné ovlivnéna bezpecnost jezdce (Starling
et al. 2016).

Jezdectvi je zaloZeno na precizni komunikaci a kooperaci mezi koném a jezdcem
(Hausberger et al. 2008). Jezdec svym té€lem udili koni pomicky, na které se kan uci spravné
reagovat. Cilem tréninku je pfitom dosahnout maximalni harmonie mezi dvéma spokojenymi
atlety — kondm a jezdcem (CJF 2023). Znalost principt taktiln&-kinestetického komunika&niho
kodu — tedy vzorct udileni pomucek a reakcim koné na né — je pro jezdeckou praxi zasadni.



2 Védecka hypotéza a cile prace

Cilem prace bylo vypracovat prehled o vyvoji taktilné-kinestetické komunikace mezi
jezdcem a koném a potvrdit souvislosti této komunikace. Cilem experimentalni ¢asti prace bylo

zanalyzovat zavislost mezi tlakem sedu jezdce a napétim v otézich, a to pomoci modernich
technologii.

Hypotézy:

e HI1: Tlak sedu do hibetu koné je nepfimo umérny napéti v otézi.
e H2: Existuje pfima imérnost mezi zkuSenosti jezdce a jeho schopnosti vyvinout tlak
sedem do hibetu kon¢.
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3 Literarni reSerse

3.1 Biomechanika koné

Koné byli domestikovani pfiblizné 5000 let pf. n. 1. Od vétSiny ostatnich
domestikovanych zvifat je ale zasadn€ odliSoval zpusob vyuziti: nebyli chovani pouze jako
zdroj potravy, ale byli zaroven vyuzivani jako dopravni prostiedek pro civilni 1 vojenské tcely
(Klontza-Jaklova 2020). Tato odliSnost byla umoznéna diky vybornym pohybovym
schopnostem koni.

Jesté relativné nedavno byli koné zobrazovani umélci i védci v riznych polohach,
o kterych dnes jiz vime, Ze nejsou soucasti jejich bézného pohybového repertoaru. K témto
chybam dochézelo proto, ze ¢asové rozliseni lidského oka je nedostatecné k rozeznani sledu
koncetin u rychle pohybujiciho se koné. Byly to teprve sofistikované fotografické techniky,
které umoznily védcim podrobné charakterizovat jednotlivé chody koni (Clayton 2016).

Eadward Muybridge zvetejnil v pozdnim 19. stoleti prikopnickou praci, ve které objasnil
vzorce jednotlivych chodi a potvrdil existenci faze vznosu. Ucinil tak pomoci instalace
nékolika fotoaparati spousténych v po sobé jdoucich sekvencich. 20. stoleti pfineslo obrovsky
pokrok ve fotografickych technologiich. S pfispénim zvySené informatizace v dobé€, kdy se
koné stavali cenénymi spiSe pro sport a rekreaci nez pro piisné uzitkové ucely, byla vyvolana
exploze znalosti o vSech aspektech biomechaniky. Toto obdobi je nazyvano druhym zlatym
veékem kornské lokomoce (van Weeren 2013).

Biomechanika je definovana jako studium biologickych systémt pomoci metod fyziky
a mechaniky. Jedna se o velmi §iroky obor, ktery zkouma lokomoci koné jako celku az po
subcelularni uroven. Lokomoce je akt pohybu téla, ktery se d&e generovanim zemnich
reak¢nich sil (,, ground reaction forces ), kdyz kopyto tlaci proti zemi. Kinematika je podobor
biomechaniky a popisuje geometrii pohybu prostfednictvim uhlovych posund, rychlosti
a zrychleni (Clayton 2016).

3.1.1 Zakladni chody koné

Kun je schopen se precizné pohybovat ve vSech smeérech a riznych rychlostech —
dopredu, dozadu, stranou, rychleji a pomaleji. Snahou jezdct je dostat lokomoci koné pod
kontrolu svych pomucek. Tyto lokomocni odezvy mohou byt rozdéleny do ¢tyf zakladnich
zpusobu pohybu, které jsou povazovany za zakladni stavebni kameny pro vSechny cviky
a pohyby na ruce i pod sedlem ve vSech jezdeckych disciplinach (McGreevy et al. 2018):

a) zrychleni,

b) zpomaleni (vCetné couvani),
c¢) obrat okolo ptednich koncetin,
d) obrat okolo zadnich kondetin.

Déle 1ze definovat 4 hlavni sméry, ve kterych se koncetiny mohou pohybovat (Back &
Clayton 2013):
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a) protrakce (pohyb nohy doptedu),

b) retrakce (pohyb nohy dozadu),

c¢) abdukce (pohyb nohy od mediélni roviny),
d) addukce (pohyb nohy k medialni roving).

Zatimco protrakce a retrakce je pouzivana pro zrychlovani a zpomalovani, abdukce
a addukce produkuji zmény ve sméru pohybu. Lze tedy fict, ze kazdy pohyb ma svuij dil
protrakce, retrakce, abdukce a addukce (McGreevy et al. 2018).

Cilem jezdeckého vzdélani kon€ je mimo jiné zuSlechténi zakladnich chodi a jejich
optimalizace. Kvalita chodu se pfitom neurcuje pouze podle spravného nohosledu, ale podle
celkového projevu koné. Dle Knopfhart (2022), ,.Cistym chodem® disponuje kun, ktery ,,pfi
uvolnéni vyslapuje, resp. skace zadnimi koncetinami v odpovidajicim tempu a prostoru vpied,
pruzi hibetem, krk je v rovnovaze a uvolnéné se nese, zatylek je prostupny, huba ¢inna a jezdec
muze pomoci nenapadnych pomicek koné tvarovat.*

2 9

V zavislosti na pozici koncetiny v prostoru muzeme pozorovat dvé faze (McGreevy et al.
2018):

1. faze stani (,, stance phase “) — pokud je koncetina v kontaktu se zemi,
2. faze vznosu (,,swing phase “) — pokud koncetina neni v kontaktu se zemi.

Faze stani vzdy zaCina pfi dopadu koncetiny na zem, konéi pii zvednuti do
vzduchu a vztahuje se na jakykoli okamzik kontaktu se zemi, ke kterému dojde b&hem
lokomoce. V dusledku tlaku, ktery kan svymi svaly vyviji proti zemi, dodava do pohybu silu
(Clayton 2016).

Prestoze faze Svihu nedodava do pohybu silu, ma dilezity efekt na lokomoci stran
rychlosti a akce, a je fazi stani pfimo ovlivnéna. Vzhledem k tomu, ze faze §vihu je optimalnim
momentem pro provadéni zmén v rychlosti nebo sméru, je pro jezdce i trenéry dulezité osvojit
si schopnost rozeznani faze, ve které se jednotlivé koncetiny nachézeji (Clayton 1989;
McGreevy et al. 2018).

Dusek (2007) je pti popisu pohybu podrobnéjsi a rozdeluje ho na Sest fazi:

1. odraz — okamzik, kdy se zadni koncetina odpouté ze zemé,

2. prisun — pohyb od odrazu do dosazeni kolmé plochy,

3. vykroceni — od svislé polohy koncetiny do doslapnuti,

4. doslapnuti — okamzik, kdy natazena koncetina do§lapne,

5. neseni — od doSlapnuti do dosazeni kolmé polohy,

6. posouvani — od kolmé polohy do odrazu.

3.1.1.1 Krok

Krok je kracivy, ctyfdoby chod s osmi fazemi, kdy musi byt dodrzeny pravidelné
intervaly mezi kazdym uderem (CJF 2023; Knopfhart 2022). Za minutu kazda kon&etina udefi
o zem 50 az 60krat, s primérnou rychlosti 100 m/min (Dusek 2007). Pokud kun stoji
rovnomérné na vSech ctyfech koncetinach, jako prvni vykro¢i vétSinou predni nohou.
V ptipadé, ze to je leva piedni, klade postupné na zem koncetiny v nasledujicim potadi: leva
predni, prava zadni, prava predni, leva zadni (viz Obr. ¢. 1). Synchronizované s pohybem
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koncetin se krk koné natahuje a zkracuje. Jezdcovy ruce by mély tento pohyb nasledovat
a pohybovat se dopfedu a zpét (McGreevy et al. 2018).

V kroku lze dle CJF (2023) rozeznat nasledujici ruchy:

a) stredni krok,

b) shromazdény krok,

c) prodlouzeny krok,

d) volny krok.

Krok je nejusporngjs§im chodem a kun vydrzi v tomto pohybu setrvavat po dlouhou dobu
(Dusek 2007). V piirodé je pro koné vyhodné pohybovat se v kroku tak, aby zadni koncetina
dopadala pifimo do stopy pfedni koncetiny. Moderni drezurni koné jsou ale chovani a trénovani
tak, aby se v kroku tzv. prekracovali — zadni koncetina dopadd o nékolik stop pred predni
koncetinu. Takto kracet muze pouze kurn, ktery se piln€ pohybuje vpred s uvolnénymi zady,
proto je takovy krok v drezufe vysoce cenén (McGreevy et al. 2018).

©) > > ©) b -
® 6. @) 8.
©) 2 ) e 2 2

Obr. ¢. 1: Krok je chod v ¢tyFdobém taktu s osmi fazemi. Cisla v krouzku znaci iider (FEI 2022).

3.1.1.2 Klus

Klus je dvoudoby chod se Ctyifmi fazemi, ve kterém se v pravidelnych intervalech sttidaji
diagonalni koncetiny (leva predni a prava zadni, prava ptedni a leva zadni; viz Obr. €. 2). Kazdy
klusovy krok déli okamzik vznosu (CJF 2023; Knopfhart 2022). Kazdy par kondetin udefi
o zem 70 az 80krat za minutu. V klusu se krk koné nehybe tolik, jako v kroku nebo ve cvalu
(McGreevy et al. 2018).

V klusu rozeznavame nasledujici ruchy:

a) pracovni klus,

b) prodlouzeni kroka

¢) shromazdény klus,

d) stredni klus,

e) prodlouzeny klus.
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AGATA

) .3
G Faze vznosu ,: Faze vznosu

Obr. ¢. 2: Klus je dvoudoby chod se ctyrmi fizemi. Cisla v krouzku znaci nider (CJF 2023).

3.1.1.3 Cval

Cval je tfidoby chod s Sesti fazemi, pfi¢emz Sesta faze je vznos (viz Obr. €. 3). Je ze vSech
chodu fyziologicky nejnamahavéjsi (Dusek 2007). Nohosled se lisi dle ruky, na kterou kun
cvala, pii cvalu vpravo je to: leva zadni, souasné pravéa zadni a leva piedni, prava predni (CJF
2023; Knopfhart 2022). Kazda koncetina, resp. par, se dotkne zemée 70 az 110krat za minutu,
jde tedy o chod nejvice variabilni, co se rychlosti tyCe. Koncetina, kterou kin cval zapoc¢ne, se
muze lisit. Dle Back & Clayton (2013) zac¢ina cval vedouci pfedni noha, pokud kan déla
ptechod z klusu do cvalu, na rozdil od preskoku, kdy cval na novou ruku zapo¢ne vnéjsi zadni
koncCetinou. Znalost té€chto odliSnosti je stézejni pro trénink, kdy jezdec mize spravnym
nacasovanim a pouzitim pomucek zjednodusit koni provedeni cviku.

Ve cvalu Ize dle CJF (2023) rozeznat nasledujici ruchy:

a) pracovni cval,

b) prodlouzeni skoku,

¢) shromazdeény cval,

d) stiedni cval,

e) prodlouzeny cval.

_® @ 5 3.
®) 2 et 2
& -l
) )
(W) 5. b.
3/3 ® 5 Faze vznosu

Obr. ¢. 3: Cval je tridoby chod s Sesti fazemi. Na obrazku cval vpravo; ¢isla v krouzku znaci
uder (CJF 2023).
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3.2 Komunikac¢ni kod

3.2.1 Historie jezdectvi

Kun byl domestikovan v obdobi neolitu, eneolitu az po ranou dobu bronzovou, piic¢emz
hlavnimi domestika¢nimi centry byla Ukrajina, Kazachstan, vychodni a zapadni Evropa. Kun
byl pro lidi jak zdrojem masa, tak i taznou silou a dopravnim prostfedkem (Levine 2005).
Ackoliv vycvik jezdeckych koni probihal predevsim metodou pokus-omyl, jiz 400 let pf. n. 1.
sepsal dé&jepisec, vojevudce a filosof Xenophon knihu Perri Hippikes, kde zdurazioval
dulezitost pochvaly, duvéry mezi jezdcem a koném, a rovnéz popisoval zaklady shromazdéni
(Schoffmann 20006).
jezdecka zdatnost. Ta se teprve postupem casu prehoupla do snahy kultivovat pohyb koné
a prinést do jezdectvi kulturu a systém. Kun jiz nebyl pouze cvicen k vykonu, nybrz pohyboveé
Skolen. Postupné vznikal velmi slozity dorozumivaci koéd mezi koném a jezdcem, a pro
predavani informaci mezi jezdci vznikla i jezdecka fe€. Dle Karla (2006) se tento zlom udal
v poloving 16. stoleti, kdy byla zalozena prvni jezdecka akademie.

Kontroverzni osobou, ktera ale do zna¢né miry formovala tehdejsi jezdecké uméni byl
Frederigo Grisone, ktery Casto volil pro vycvik koné hrubé metody. Dle Zalise (2002) jsou ale
jeho zasluhy za tvorbu a sepsani zakladniho systému znac¢né. Dalsi kvalitu pfinesl mistr Antoine
Pluvinel de la Baume, Ten hlasal laskavy pristup ke koni, kterého by prace méla t&sit (,,kun
musi mit z jezdéni radost, jinak jezdec ladnosti nedosahne®) (Schoffmann 2006).

Dalsi osobnosti je William Cavendish Duke of Newcastle, ktery je napf. autorem
pruvlecné otéze (Zali§ 2002). I presto ale Karl (2006) fika, ze formoval absolutni zaklady
klasické drezury a zdaraziuje Cavendishiv nazor, ze uméni ma vzdy vychazet z pfirody a nikdy
nesmi jit proti ni.

V 18. stoleti se proslavil svou praci a knihou _Ecole de Cavaliere“ mistr Francois
Robichon de la Guériniére. Ten chtél pomoci piijezdovani a systematické prace s koném
predejit nemocim a Graztim. Zaroven jako prvni zavedl st€zejni gymnasticky prvek dovnitf plec
(Zalis 2002). Jezdecké uméni ale zahy znicila Francouzska revoluce (Schoffmann 2000).

V 19. stoleti pievzaly vliv Skoly jezdecké kavalerie v Saumuru a v Hannoveru. Jezdecké
umeéni bylo rozdéleno na dva hlavni sméry: Baucheriv a D’ Auretv. Jejich zak, Alexis L’Hotte
uceni obou mistra pretvoril do jednoho spolecného a koné trénoval pomoci principu ,,uvolnéné-
vpred-rovneé™ (Schoffmann 2006).

Ve 20. stoleti zacalo pievladat vyuziti koné pro sport. Z drezury se stal celosvétova sport,
ktery je znacné ovliviiovan ekonomikou. Diky Spi¢kovému chovu a tvrdé selekci lidé zacali
disponovat vybornymi kofimi s vyjimecnymi vlohami. Soucasné drezura tak ¢im dal tim vice
ziskava svou stinnou stranku tim, ze si vynucuje — Casto iluzorni — vysledky, pouziva k jejich
dosazeni autoritativni metody a zanechava na konich negativni dopad (Karl 2006).

3.2.2 Stupnice vzdélani koné

Stupnice je systematicky dokument, ktery popisuje jednotlivé stupné vycviku koné
ajejich prolinani (viz Obr. €. 4). Cilem tohoto tréninkového systému je maximalné posilit
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pohybovy aparat a psychiku kon€ a tim dosédhnout absolutni prostupnosti. Obsahuje Sest
komponent: takt, uvolnéni, pfilnuti, kmih, narovnani, shromazdéni (FN 2017).

/ takt P
¢ .
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P ~ \
e uvolnénost \
}\2 5 e ol %
\
o prilnuti i
rOZVOj | ! _
o | prostupnost
V. 3 T O 5
ol |
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Obr. ¢. 4: Grafické znazornéni stupnice vzdélani koné. Prevzato dle FN (2017).

Puvod stupnice vzdélani koné lze hledat jiz ve vycviku koni pro kavalerie. Pro uspé$nou
valecnou jizdu bylo nezbytné, aby kun reagoval i na nejjemnéjsi pomucky, protoze na jeho
rychlych reakcich byl zavisly zivot jeho jezdce. Prvni prototyp stupnice byl sepsan v roce 1912
v Némecku do predpist vojenské sluzby a staly se zakladem soucasnych Smérnic jezdectvi
a vozatajstvi jezdecké federace (Schoffmann 2006).

Ackoliv stupnice je pouzitelna a platnd pro kazdého koné€, je nutné respektovat
individualitu koné, a predevsim poskytnout mu dostatek casu. Pokud jezdec na vycvik spécha,
mize se Casto setkat se vzdorem koné, Casem se zavaznymi problémy v jezditelnosti
a v nejhor§im pfipadé€ se zdravotnimi problémy (Schoffmann 2006; FN 2017).

Karl (2006) nicméné se spravnosti a funkcnosti stupnice nesouhlasi. Dle né&j opomina
stézejni zaklady — Skolu pomucek a rovnovahu. Kritika se tyka také umisténi uvolnénosti, ktera
by dle Karla méla spolu s vySe zminénymi pozadavky stat na prvnim misté. Dle Schoffmann
(2006) ale stupnice nevypadala vzdy tak, jak je tomu nyni — v roce 1954 totiz doslo k prohozeni
pravé zminéného uvolnéni az na druhé misto za takt.

Dalsi verzi stupnice predstavuje Podhajsky (1979), ktery definuje tii pilife (faze)
vyuzivané ve Spandlské jezdecké Skole. Faze 1 spociva v jezdéni koné na rovnych liniich,
v jeho pfirozeném neseni s kontaktem na dlouhé otézi. Faze 2 navazuje na Fazi 1 a pfedstavuje
jedinou moznou piipravu na Fazi 3. Rozviji u koné¢ shromazdéni, sebeneseni a perfektni
rovnovahu. Ve Fazi 2 se rovnéz rozviji skokové schopnosti prekonavanim piirodnich skokda.
Ve Fazi 3 se kan uc¢i maximalnimu shromazdéni, prostupnosti, dochazi k vyssimu sebeneseni
zadnich koncetin u béznych i méné béznych chodu a figur. Tomuto vrcholu jezdeckého uméni
se fika ,,Vysoka skola“ (Podhajsky 1979).
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3.2.3 Taktilné-kinesteticky komunikaé¢ni kod

Aby se ¢lovék a kun efektivné dorozuméli, potiebuji spolu komunikovat. Vznikaji tak
slozité komunikacni kody. Ten, ktery se odehrava mezi koném a jezdcem mtizeme oznacit jako
vyskytuje mezi jezdcem a koném. Tento kod je pfenaSen pomoci kinestetického smyslu. Ten
informuje koné o poloze téla jeho samého i jezdce; jezdce naopak informuje o sobé samém i o
fyzickém stavu koné, na kterém jede. Komunikacni kod 1ze trénovat a pilovat, a od pocatec¢nich
silnych signald se 1ze k jemnému sd&leni dopracovat. Uspé&$na komunikace stoji predev§im na
jezdci, ktery je schopen své pozadavky vici koni formulovat srozumitelnym zpisobem (Zali§
2002).

3.2.4 Pomucky jezdce

Dle CJF (2023) ma byt viech cvikil dosahovano bez viditelnych pomuicek a zjevného usili
jezdce. Jezdec ma byt dobie vyvazeny, pruzny, sedét hluboko uprostfed sedla a plynule
nasledovat rytmus pohybu kon&. Uginnost pomuicek jezdce rozhoduje o tom, jakym zptsobem
bude kan predveden. Pozorovatel by mél mit vzdy dojem harmonické spoluprace mezi koném
a jezdcem.

Pomiicky je tfeba pouzivat s rozmyslem a jasnym cilem, aby jejich aplikaci nedoslo ke
zmateni koné a vyskytu nezadouciho konfliktniho chovani. Velmi problematické muze byt
v tomto ohledu $patné nacasovani uvolnéni tlaku, kdy se jezdci €asto zpozd'uji a tlak uvoliuji
prilis pozdé. Dlouhodobé nevhodné pouzivani pomucek je pro koné stresujici a mize eskalovat
az do naucené bezmoci (Hausberger et al. 2008; McLean & Christensen 2017; McGreevy et al.
2018).

Mezi zakladni pomutcky fadime sed, holen a ruku (otéz), mezi dopliikové pomucky potom
ostruhy, bi¢ a hlas (FN 2017). PouZzivani doplitkovych pomicek je ale na zavodech omezeno
nebo zakazano, napf. pouziti hlasu jakymkoliv zptusobem, v¢. mlaskani, je v drezuie
povazovano za vaznou chybu, a na vSech mezinarodnich zavodech je pod trestem vylouceni
zakazano drzet pii soutézi v drezurnim obdélniku bicik. Co se ostruh tycCe, ty jsou naopak
v mnoha drezurnich Glohéach povinng, je vSak zakdzano pouzivat ostruhy s pevnym koleckem
nebo ostrymi hroty (CJF 2023).

3.2.5 Sed

Pomiticka sedem ma na kon€ vyrazny vliv. Karl (2006) pomtcku sedem nazyva spise jako
pomucku vahou ¢i rovnovahou; kan totiz znacné citi vykyvy v nasi rovnovaze. Pro funk¢ni
vyuzivani této pomucky je tedy stézejni, aby jezdec sed€l korektné (viz Obr. C. 5).

Jezdec ma sedét hluboko uprostied sedla s vahou rozlozenou mezi obé sedaci kosti
a plynule nasledovat rytmus pohybu koné s uvolnénymi bedry i ky¢lemi a s klidnymi stehny
i nohama protazenyma dold. Paty maji byt nejniz§im bodem. Vrchni cast téla je uvolnéna
a vzpiimena, zada rovné a pohled sméfuje dopredu. V korektnim postaveni mizeme pozorovat
rameno, ky&el a patu v jedné linii pod sebou (Dobes 1997; FN 2017; CJF 2023).

Dosahnout korektniho sedu neni snadné a vyzaduje kvalitni vycvik. Dobes (1997)
doporucuje trénovat rovnovahu nejprve v lehkém sedu a az postupem casu prejit k jezdéni
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v plném sedu. Pro psychické i fyzické uvolnéni doporucuje provadeét gymnastické cviky na
koni. Doporucit 1ze také pravidelnou jizdu bez timent, piekonavani kavalet, malych skokt
a jizdu v terénu. Tato cviCeni jsou zaroveri i prevenci pred chybami v sedu, jako jsou napf.
kulata ¢i prohnuta zada, pfiliSny predklon, zéklon a s tim souvisejici Spatné pozice nohou.
Nekorektni sed znemoznuje udileni korektnich pomucek. Je tieba si davat velky pozor na
kiivost, ktera muze postupné vést k dysbalancim u koné (de Cocq et al. 2009; FN 2017).
V neposledni fadé je zakladnim pozadavkem dobrého sedu uvolnénost, veSkera ztuhlost se totiz
pfevadi na koné, u kterého se nedostateCnym uvolnénim jednodusSe objevi poruchy taktu
(Schoffmann 20006).

Jezdec pouziva pomiicku sedem tak, Ze pfenasi svou vahu. Kun se snazi vyrovnat t€zisté
a vahu nasleduje. Pokud chce jezdec projet obrat, pfenese svou vahu na pfislusnou stranu
a zaroven do tohoto sméru natoCi hlavu, kterou nasleduji ramena a panev (FN 2017). Pusobit
na koné sedem, tentokrat plnym, je nutné rovnéz pfi shroméazdéni a prechodech, a to vétSim ci
mens$im nasledovanim pohybu koné, nebo napt. zhoupnutim (Dobes 1997).

Obr. & 5: Korekini sed jezdce. Cervend primka zndzoriuje spravné posazeni do linie rameno-
kycel-pata (FN 2017).

3.2.6 Holen

Tlakem holeni jezdec koné vybizi k pohybu doptedu a rovné (pokud jsou pouzity obé
holené najednou) nebo do strany ¢i k ohnuti k jedné strané (pokud ptisobi jedna holeri) (Dobes
1997).

Holené by mély byt podél kon¢ voln¢ piilozeny pii zadnim okraji podbfisniku, pata je
nejniz§im bodem. Timen je naslapnut v nejSirsi ¢asti chodidla a musi byt v odpovidajici délce.
Koleno je ptilozeno a Spicka mirné€ vytocena od kone (Dobes 1997; FN 2017).

Pozice holené se mize ménit v zavislosti na informaci, kterou ma sdélovat — vné&jsi holen
posunuta za podbiisnik znaci pohyb do strany (viz Obr. €. 6). Pii obratech zaroven posunuta
vnéj$i holen reguluje spravné ohnuti zadé (FN 2017). Holené€ jsou ve stalém lehkém styku
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s koném a pfi provedeni pozadovaného cviku musi plisobit vzdy stejné€, na tomtéz misté a vcas,
aby byly koni srozumitelné. Jakmile kin poslechne, vrati se zpét do lehkého pfilozeni (Dobes
1997). Je potieba se vyvarovat hrubého pouziti holeni, jako je nadmérné tlaceni ¢i kopani,
jelikoZz neposlusnost koné ,na holen“ je Casto zpusobena Spatnou jezdeckou technikou.
Vysledkem nevhodného pouzivani holeni je neposlusnost, tupost, pozdni reakce a neochota
koné k praci (McLean & Christensen 2017; McGreevy et al. 2018).

Kun je schopen (nejen) tlak holené vnimat pomoci mechanoreceptord, jejichz
nejjednodussi verzi jsou volna nervova zakoncent, slozit€jsi potom vétsi ¢i mensi shluky bunék,
které méni mechanickou energii (napf. zménu jejich tvaru) na akéni potencial; vzruch je poté
odveden aferentnimi vlakny do mozku. V taktilni komunikaci se uplatiiuji predev§im Vater-
Paciniho téliska, Meissnerova téliska, Ruffiniho téliska ¢i Merkelovy disky. Prvni tfi zminéna
téliska maji vysokou schopnost adaptace, tedy prerusSeni vybavovani impulzi, pokud na né
podnét pasobi dlouho ¢i Casto — jsou to tzv. fazické receptory. Opakem jsou napi. Merkelovy
disky, které reaguji na nepretrzity tlak a tim poskytuji informaci o dobé€ trvani ¢i sméru pasobeni
(Reece 2011).

Obr. ¢. 6: Spravnd pozice holené, vievo na podbrisniku, vpravo za podbrisnikem (FN 2017).
3.2.7 Ruka

Pomicka rukou je dle FN (2017) spise dopliikem k pomucce sedem a holeni. Jezdec
s koném pfi pouziti pomtcky rukou komunikuje prostfednictvim udidla, které je umisténo na
bezzubé Casti dolni Celisti (Dobes 1997). Pomucka je pouzivana pro zpomaleni, ohnuti, kontrolu
pozice pleci, sméru jizdy a pozice hlavy (Egenvall et al. 2015). Jezdec udrzuje v otézich vétsi
¢i mensi napéti, které je dano nejen jezdcovymi pomuckami, ale také momentalnim chodem
a pfijimanim udidla koném (Eisersio et al. 2015).

Ruka je rovnéz dulezitym prostiedkem pro dosazeni korektniho pfilnuti. Dle Schoffmann
(2006) musi jezdec koné piimét pobizejicimi pomtuckami k vét§imu a piln€jSimu vykracovani
a pohyb soucasné zachycovat polovicnimi zadrzemi — tedy pobizet koné ,,odzadu dopfedu do
ruky®. Zjednodusené feCeno vytvaii ruce jezdce protipol vykracujicim zadnim koncetinam.
Bohuzel jsou pomicky rukou v soucasné dobé Casto nespravné pouzivany jako prostiedek
k ,,dostani koné na otéz“. Nepfiméefeny tlak utlacuje jazyk a vyvolava ztuhnuti dolni Celisti,
které se potom Sifi dal na cely krk koné (Karl 2006). Mezi varovné signaly patii skiipani zuby,
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vytahovani jazyka nahoru ¢i jeho plazeni, nebo naopak zadné znamky piekusovani ¢i pénéni —
tzv. ,,mrtva huba“. Nespravné pouziti pomucky otézi ma rovné€z SirSi vliv na dalsi aspekty
stupnice vzdélani koné — ¢asto dochazi k porucham taktu (a to pfedevsim v kroku), je zadsadnim
zpusobem nabourana uvolnénost a v dasledku toho zasazeny i vSechny ostatni pilife vycviku
(Schoffmann 20006).

O pomucce ruky je nutné premyslet i z welfare perspektivy — je totiz pravdépodobné, ze
tlak udidla mtze byt pro koné v nékterych situacich velmi neptijemny (Christensen et al. 2011).
Ve studii Ludewig et al. (2013) zptsobilo zkraceni otézi o 10 cm zna¢nou zménu chovani koni,
ktefi se sice nové délce prizpusobili, ale projevovali znamky nepohody a snazili se nadmérnému
tlaku vyhnout (otevieni huby, sklopeni usi apod.). Christensen et al. (2011) zjistili, ze mladi
koné bez zkusSenosti s udidlem se v pfipade nabidnuti potravy, pro kterou se museli natahnout,
naucili radsi tlaku udidla vyhybat, nez aby si na néj navykli. Mimo jiné je tlak udidla spojen se
zranénimi v konské hubé (Tell et al. 2008). Je tedy zifejmé, ze pomucky otéZi je tieba pouzivat
s maximalni opatrnosti. Nadmérné tahani za otéZe neni nutné, protoze koriska huba je velice
citliva a spravnym tréninkem je mozné pomucku velmi rychle zjemnit — Eisersio et al. (2021)
uvadeji, ze za jednu tréninkovou lekci 1ze intenzitu signalu oté€zi zredukovat na polovinu.

Spravné uchopeni otézi je mezi malickem a prstenickem, pfiCemz otéz dale putuje mezi
palec a ukazovacek (Obr. €. 7). Palce vZdy sméfuji smérem vzhuru, pésti jsou pevn€, avSak ne
kieCovité zaviené a uvolnéné (FN 2017). Ruce maji byt neseny klidn€, nizko a tésné u sebe
s palci jako nejvyssim bodem a maji byt nezavislé na sedu jezdce. Ruce by mély byt v takovém
postaveni, aby loket jezdce pfes ruku a otéz k hubé koné tvoril ptimku. Lokty jsou drzeny tésné
u téla aumoziuji jezdci mekce a volné sledovat pohyby koné. Na zavodech je nutné
v drezurnich Ulohach vzdy drzet obé dvé otéze najednou; vyjimkou je vstupni a zavéreCny
pozdrav rozhodc¢ich, kdy je nutné pustit otéze jednou rukou, zaroven je akceptovana i diskrétni
pochvala kong (CJF 2023).

Jak jiz bylo fecCeno, aby byl kuini schopen rozeznat pomucku otézi, je nutné, aby mél jezdec
klidné ruce a koné nezahlcoval balastnimi signaly (Karl 2006). Jezdec pomucku aplikuje
vytvorenim napéti v otézi, které po spravné reakci koné okamzité uvoliuje. Jezdec musi zvolit
adekvatni délku otézi, aby byl schopen udilet jemné signaly. Rozdiln€ pisobi rovnéz vnéjsi
a vnitini otéz, pficemz hlavni ulohu prebira vzdy otéz vnési. Ta urCuje stupen ohnuti v krku,
tempo a shroméazdéni. Vnitfni otéz ma spise roli dopliyjici a pomaha s ohnutim koné dovnitf
(FN 2017).

Dobes (1997) rozdé€luje pomucky otézi na pasivni a aktivni, pficemz aktivni jesté dale
rozdéluje na vydrzujici otéz a zadrzujici ot€z. Pasivni pomucky jsou pouzivany pfi navykani
kon€ na udidlo, uc¢i ho odzvyknout, snizovat krk za udidlem a lehce stavét k obéma rukam.
Jakmile je kun schopen pii této pomucce zastat na lehkém pfilnuti, pfichazi cas na aplikaci
aktivnich pomucek otézi. Jezdec pfitom muize pouzit ,,vydrzujici otéz“, pii které ruka bez
pohybu zpét spolu s ptisobenim holeni zada koné€ o zménu ruchu ¢i drzeni; nebo ,,zadrzujici
otéz“, pfi niz jezdec pusobi rukou mirnym tahem zpét. Posledni zminéna pomucka se ale nikdy
nesmi zménit v pouhé tahani a musi se stfidat s povolujici a vydrzujici otézi.
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Obr. ¢. 7: Spravnd pozice rukou, pést je seviend s palci smérujicimi nahoru, rovné postavené
zdpésti (FN 2017).

3.2.8 Pozice hlavy a krku koné

Drezurni pravidla FEI definuji, v jaké pozici by mél byt kan jezdén a trénovan: , Pfi
veskeré praci, i pii zastaveni, musi byt ki ,,na piilnuti“. Rikame, Ze kil je na ,pfilnuti, kdyz
krk je vice nebo méné zvednuty a vyklenuty podle stupné vycviku a podle prodlouzeni, nebo
shromézdéni chodu, pfijima udidlo s lehkym a mékkym kontaktem a stalou poslusnosti. Hlava
musi zUstat v ustalené poloze, zpravidla nepatrné pted kolmici, s pruznym tylem jako nejvys§im
bodem S$ije a bez odporu ke Sportovei® (FEI 2022). I piesto se jezdci trénujici koné v této
korektni poloze vytraceji a pfibyva téch, kteti praktikuji trénink s hlavou za kolmici, nebo ve
velmi diskutované hyperflexni poloze (Christensen et al. 2014).

Rozlisujeme nékolik pozic hlavy a krku (viz Obr. €. 8):
a) volna, hlava a krk se pohybuje bez omezeni,
b) krk zvednuty, nos pred kolmici,
¢) krk zvednuty, nos za kolmict,
d) hlava a krk snizena, nos za kolmici,
e) hlava a krk v extrémné vysoké pozici,
f) hlava a krk natazena dopfedu a dolt.

Hyperflexe krku koné, znama také pod slovy rollkur nebo LDR (low, deep and round) je
oznaceni pro takovou pozici hlavy a krku, kdy se nos koné ocitad hluboko za kolmici, jinymi
slovy je krk dorzoventralné ohnut az do pozice, kdy se brada muize dotknout prsni oblasti
(McLean & McGreevy 2010) (viz Obr. €. 9). Nektefi trenéfi a jezdci tvrdi, ze hyperflexe
zvySuje flexibilitu koné a posiluje ventralni svalstvo a jejim cilem je zvysit vykon drezurniho
koné v soutézich (Visser & van Dierendonck 2010). Studie vsak naznacuji, ze hyperflexe mize
ohrozit welfare kon€, napf. zhorSuje vidéni (von Borstel et al. 2009), zptusobuje obstrukci
dychacich cest (Cehak et al. 2010; Van Erck 2011; Sleutjens et al. 2012), pfetézuje svaly
a vazy, zpusobuje opozdény nervosvalovy prenos (Elgersma et al. 2010; Wijnberg et al. 2010)
a vede ke zmatenosti v dusledku poruseni zasad uceni (McGreevy et al. 2018).

Pro objektivni hodnoceni dopadi hyperflexe na kon€ by bylo vhodné, aby studie vzdy
zafadily do svych metodik i méfeni napéti v otézich tenzometry. Zda se totiz, ze se dopady
mohou lisit dle zptsobu, jakym bylo pozice hlavy za kolmici dosahnuto. I FEI na své konferenci
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v Lausanne rozliSuje mezi hyperflexi/rollkurem jako flexi krku, kterd je dosahnuta pomoci
agresivni sily a je tedy neakceptovatelna, a LDR jako technice, kde je dosahnuto flexe bez
pouziti nadmérné sily, a je tedy akceptovatelna (FEI 2010).

Obr. ¢. 8: Ruzné pozice hlavy a krku. Prevzato a upraveno dle Weishaupt et al. (2000).

LF (P): CF (P)
. 4781453°
55.2 +4.47 . _ S LOR (P).

443+391°

LF (N):
768%337° CF (N): LDR (N):
7012364° 81.3+450"

Obr. ¢. 9: Ruzné intenzity ohnuti krku za kolmici. LF = volnéjsi ramec (looser frame), CIF =
zdavodni ramec (competition frame), LDR = dole, hluboko, kulaté (low, deep and round)
(Christensen et al. 2014).

22



3.2.9 Prechody

Pfi volném pohybu bez omezeni jezdcem kan provadi prechody mezi chody z divodu
energetické uspornosti (Hoyt & Taylor 1981), pro snizeni pusobicich sil na koncetiny (Farley
& Taylor 1991) a/nebo pro zachovani stability (Granatosky et al. 2018). P11 jezdeckém vycviku
se kan trénuje tak, aby zménil chod na pomucku jezdce. Jednim z hlavnich ukoli jezdce je proto
naucit koné spravné reagovat na signaly pro zménu rychlosti, a to jak zménu ruchu, tak
prechody mezi chody se zménou nohosledu (Egenvall et al. 2019).

Dle kvality mizeme ptechody rozdélit na 2 typy: pokud kan zméni nohosled pfimo
z jednoho chodu do druhého, jedna se o pfechod piimy; pokud se mezi chody vyskytnou
intervenujici kroky, které nejsou typické pro zadny chod a kun je pouziva pro udrzeni stability,
potom jde o prechod nepiimy (Argue & Clayton 1993a, 1993b). Kurn by se mél pohybovat
vyvazeng, se stabilnim nesenim hlavy, lehky v ruce, klidny a v korektnim drzeni pted, béhem
i po piechodu (Egenvall et al. 2019; CJF 2023), coZ jej ¢ini velmi obtiznym. Nadm&rné pohyby
hlavy mohou naznaCovat, Ze kan bojuje s rovnovahou nebo vzdoruje pomuckam jezdce.
Zaroven ma byt zachovana kadence chodu (kromé kroku) az do okamziku, kdy je chod zménén
nebo kit zastavi. Zmény ruchu musi byt jasné zietelné, se zachovanim stejného rytmu (CJF
2023).

Pred provedenim prechodu se doporucuje, aby jezdec pouzil polovicni zadrz, ktera koné
na provedeni prechodu pripravi (Egenvall et al. 2019) — kan by mél vykrocit vice pod sebe,
shromazdit se a prenést vétsi vahu na zadni koncetiny, aniz by ztratil kmih. Zaroveni by mé¢l
vyklenout proti tlaku sedu jezdce hibet. Diky t€émto zménam v pohybu se kurn zarovern stava
leh¢im v hubé. Tim dochazi ke zvySeni tlaku na hibet pfi sou¢asném snizeni napéti v otézich
(Karl 2006). CJF (2023) popisuje poloviéni zadrz jako téméF soutasnou koordinovanou &innost
sedu, holeni a ruky jezdce s cilem zvySit pozornost a zlepsit rovnovahu koné pred provedenim
cvikd nebo prechodu. Pomucky pro prechod do vyssiho ruchu ¢i chodu obvykle zahrnuji
kombinaci signali sedu a holeni, pfipadné¢ doprovazené lehkou pomuckou otézi. Naopak
ptechod do niz§iho ruchu ¢i chodu je provadén primarné zvysSenim napéti otézi a sedovou
pomuckou (McLean & Christensen 2017; Egenvall et al. 2019).

3.2.10 Teorie uceni koné ve vztahu k jezdectvi

Uceni lze definovat jako zmény ve vnitini organizaci a chovani zvifete, které zaviseji na
posilujicich vlastnostech prozitku jeho prostfedi. Uceni neni trvalou zménou, protoze reakce
muze byt zvracena nebo dale upfesnéna, pokud se posilujici vlastnosti prostiedi zméni. Vycvik
l1ze vysvétlit jako proces, kdy jsou zvifata vedena tak, aby si ve svém prostiedi spojovala
podnéty s konkrétnimi reakcemi chovani a jejich disledky, a to prostfednictvim fetézce stimul-
reakce-posileni. Tato charakteristika odliSuje ucCeni (vycvik) od geneticky podminéného
chovani a od vyvojovych zmén, ke kterym dochazi s postupujicim vékem a dospivanim a se
sezoénnimi odchylkami. Uceni 1ze obecné rozdélit do tii forem, které mohou byt dilezité pro
tréninkové postupy: neasociativni uceni, jako je habituace a senzibilizace; asociativni uceni —
podminovani; a komplexni uceni, jako je vhled (Cooper 1998).

Vsechny formy jezdeckého uméni zahrnuji pouziti jezdcovych nohou a otézi pro kontrolu
zrychleni a zpomaleni, zménu sméru a pohyb do stran (McLean & McGreevy 2004). Pii praci
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ze zemé je to potom voditko a hlasové pomicky (pomoci klasického podminovani). V raném
zakladnim vycviku je kontrola nastolena pomoci operantniho podmifiovani, konkrétné
,hegativniho posilovani“, v jezdectvi chapano primarné jako ,uvolnéni tlaku®“. Pfi tomto
zpusobu vycviku jezdec aplikovanim postupné zvysujiciho se tlaku (véetné zvySujici se
frekvence, napt. poklepani bicem) motivuje kon€, aby vyzkousel rizné reakce a odstranéni
tlaku posiluje pozadovanou odezvu. Nacasovani uvolnéni tlaku je rozhodujici pro posileni
spravné reakce. Spatné nadasovani uvolnéni tlaku vede ke vzniku mnoha behavioralnich
problémua u koné jezdéného i vedeného (McGreevy & McLean 2005), pricemz konfliktni
chovani muze eskalovat az do nauc¢ené bezmoci (McLean & McGreevy 2004). I piesto je tento
zpusob vycviku ucinnym mechanismem pro rychlé dosazeni kontroly nad lokomoc¢nimi
reakcemi koné (McGreevy & McLean 2007).

Dle Warren-Smith & McGreevy (2006) je 1 pfes vSudypfitomnost ve vycviku koni princip
negativniho posilovani nepochopen. Napftiklad upozoriuji, ze 1 kdyz o¢ekavanym ucinkem
zvySeného napéti otézi je zpomaleni, efekt otézi je Casto popisovan bez zminky o uvolnéni tlaku
jako kontakt, jehoz je spravné dosdhnout. Téma kontaktu tedy vyvolava znaCny zmatek
v souvislosti s tlakem, ktery by kun mél vydrzet, pokud je kontakt povazovan za spravny.
Pritom vzhledem k citlivosti koriské huby je pravdépodobné, ze nevhodny trénink
zpomalujicich ucinkl otézi muze vést ke konfliktnimu chovani a stresu.

Pti spravném pouzivani negativniho posilovani jezdec zacina s aplikaci nejlehciho tlaku
a plynuje ho zvysuje tak, aby dosahnul reak¢niho prahu. Pocatecni lehky tlak puasobi jako
diskriminac¢ni stimul ohlasujici néstup siln€jSiho tlaku, ktery se blizi k tomuto prahu. Nasledné
uvolnéni tlaku posiluje spravnou reakci a posléze se prostiednictvim klasického podmifiovani
stava diskrimina¢ni stimul (lehka pomucka) spoustéCem. Kontrola vS§ech pohybovych reakeci,
jak na ruce, tak pod sedlem, by méla byt dosazena pomoci téchto lehkych pomucek — jemnéjsich
verzi ptivodniho tlaku (McGreevy & McLean 2007).

Dulezitost spravného pouzivani negativniho posilovani potvrzuje i studie Egenvall et al.
(2012). Cilem autort bylo studovat chovani koni béhem 2 riznych metod negativniho
posilovani pouzivanych k tvarovani chovani u mladych, relativné nezkusenych koni. Cvicil se
signal zpomaleni pfi pfechodu z klusu do kroku pomoci zvySovani napéti v otézi, pfiCemz
Metoda 1 (M1) spocivala v uvolnéni otézi okamzité pfi prvnim pokusu o provedeni spravné
reakce a Metoda 2 (M2) zahrnovala uvolnéni otézi az v okamziku dokonceni spravné reakce.
Chovani bylo rozdéleno do 3 kategorii: ,tlaCeni proti udidlu“, , vyhybani se tlaku udidla“
a ,,zpomalovani“. Ukazalo se, ze pfi praktikovani M1 byli koné vystaveni napéti v otézi vétSim
nez 30 N po 19 % casu (oproti 38 % u M2), vykazovali méné reakci ,.tlaceni proti udidlu®
a zaroven bylo niz§i napéti otézi spojeno se zvySenou frekvenci ,,zpomalovani®. Autofi proto
navrhuji, ze posilovani pokust koné v hledani spravné odpovédi zlepsi jeho welfare, a ze
dulezitost lehké ruky by méla byt neustale zdirazriovana pii vychové jezdct.

3.3 Welfare jezdeckého koné

Welfare zvitat je celistvy koncept zabyvajici se fyzickou a psychickou pohodou zvirat.
Tfemi hlavnimi oblastmi, na které se soustfedi, je zajiS§téni dobrého fyzického zdravi
a fungovani zvirat, minimalizace nepfijemnych afektivnich stava jako je bolest, strach apod.
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a umoznéni zvifatim vyvijet se a Zit zpusobem, ktery je pro dany druh pfirozeny. Prosttedkem
pro hodnoceni welfare se stal koncept 5 domén (Mellor et al. 2020):
1. vyziva (pfijem vody a pfistup k ni, kvalita a dostupnost krmiva),
prostredi (parametry ustajeni — teplota, ovzdusi, podestylka, prostor apod.)
zdravi (zranéni, nemoci, fitness),
chovani (interakce s prostredim, jinymi zvifaty a lidmi),
mentalni stav (vysledek vSech pfedchozich domén).

ok wn

Hodnoceni welfare obvykle povazuje chovatelské postupy za nejvétsi psychologicky
podnétam a prostiedi, oddéleni od ostatnich koni nebo vystaveni neznamym konim (von Borstel
et al. 2017), bolest zpiisobena zranénim, Spatnymi tréninkovymi technikami, Spatné padnoucim
vybavenim, nevybalancovanymi a/nebo té€zkymi jezdci jsou pravdépodobné stejné dilezité
(McLean & Christensen 2017). Ovétené hodnoceni pohody kon€, které hodnoti jezdeckou
slozku zivota koné, ale bohuzel neexistuje (Luke et al. 2022).

3.3.1 Interakce jezdec-kun

Vztah jezdce s koném zahrnuje mnoho aspektt, které na riznych urovnich maji také vliv
na vykon jezdecké dvojice a na vzajemnou pohodu. Je pravdépodobné, Ze pocet raznych
charakterti koni je stejné€ velky jako poCet osobnosti jezdce a je proto logické, Ze pouze néktera
¢ast moznych kombinaci vede k optimalni shodé¢. Jezdec do znacné miry ovliviiuje koné svym
stylem jizdy, sedem, polohou, pouzivanim pomucek, postojem k jezdéni a psychickymi
vlastnostmi. Jezdec potfebuje nejen ovladat své télo a mysl, ale zaroven byt pfipraven
k vyporadani se sriznymi aspekty charakteru kon€. Schopnost jezdce zastat klidny
a soustfedény, bdély a pozitivni po celou dobu jezdéni, aby mohl efektivné komunikovat se
svym koném, se stava jednou ze zakladnich dovednosti, kterou musi kazdy jezdec ovladat
(Meyers et al. 1999). Osvojeni spravnych vlastnosti a schopnosti umoziuje jezdci ucinné
s koném komunikovat, ovladat ho, minimalné naruSovat jeho pfirozeny pohyb a pozitivné
ovliviiovat jeho celkovy stav a pohodu (Hausberger et al. 2008).

Typ prace, nezavisle na genetické selekci, se zda byt hlavnim faktorem urcujicim chovani
koni. Studie Normando et al. (2002) naznacuje, ze u koni jezdénych ve westernovém stylu se
vyviji méné stereotypniho chovani ve srovnani skofmi jezdénymi v klasickém stylu.
Podobného vysledku dosahli 1 McGreevy et al. (1995a, 1995b), ktefi rovnéz zjistili rozdily ve
vyskytu stereotypniho chovani dle typu prace, konkrétné vice stereotypii projevovali koné
vyuzivani pro drezuru nez pro parkury a vSestrannost, i kdyz ostatni faktory (plemeno, potrava,
ustajeni apod.) byly stejné. Predpoklada se rovnéz, ze narust stereotypniho chovani
u dvouletych dostihovych plnokrevnikti souvisi s pocatkem vycviku (Mills et al. 2002).
Hausberger et al. (2004) zjistili, ze zavodni koné méli v experimentalnich testech vyssi emocni
reakce ve srovnani s hobby komimi. Rozdily byly patrné predevsim pii zkouSce ovladatelnosti,
ve které kon€ museli prekonat ,,most“. Christie et al. (2006) uvad¢ji narast tkalcovani s dobou
stravenou praci. Z mnoha duvodu se tedy zda dulezité a naléhavé, aby se této specifické Casti
vztahu Cloveék-kan véda zabyvala jak za ucCelem zjisténi, kde presné vztah kon€ a jezdce selhava,
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tak za ucelem identifikace lepSich postupt pro zlepsSeni vykonid a snizeni welfare problému
(Hausberger et al. 2008).

Problematické z hlediska interakce jezdce s koném se jevi také nevhodna aplikace
negativniho posilovani, kdy tlaky vyvijené na koné prostfednictvim udidla, jezdcovych nohou,
ostruh a bi¢h mohou v mnoha piipadech prekracovat tolerovatelnou uroven nebo nemusi byt
vhodné odstranény, coz vede k hyperreaktivnimu chovani koni ve snaze uniknout stimulu.
Prozivani nepohodli ¢i bolesti u jezdeckého koné z tohoto divodu muze predstavovat nejvetsi
mnozstvi pravidelné prozivanych, nepfedvidatelnych a nekontrolovatelnych averzivnich
stimult, které vedou ke konfliktnimu chovani a jeho dalsim zménam (McLean & Christensen
2017). Bohuzel je dle McGreevy et al. (2018) konfliktni chovani jezdeckou vefejnosti ¢asto
nepochopeno a kun je po jeho projeveni oznaCovan jako zlomyslny a vinny, navic pokusy
o napravu byvaji nevhodné, casto prezentované jako ,znovu vydobyti si respektu
a submisivity“. Neschopnost pravidelné predvidat nebo kontrolovat neinavné silny tlak udidla
nebo utoky ostruhou maji za dusledek vyrazné zhorSeni psychicke stability koné jesté predtim,
nez se objevi zjevné znamky naucené bezmoci (McLean & Christensen 2017).

3.3.2 Pozice hlavy a krku

Existuje mnoho tréninkovych metod, které jsou provozovany za riznymi ucely.
V soucasné dobé€ neni vyjimkou, ze n€kteti velmi uspésni trenéfi trénuji koné v hyperflexni
poloze (Lashley et al. 2014). Jini trenéfi se domnivaji, ze prace koné v této poloze skodi zdravi
a pohodé (Heuschmann 2007).
nevykazuji konzistentni vysledky. Von Borstel et al. (2009) provedli experiment, ve kterém
pomoci bludisté ve tvaru Y zkoumali preferenci koni ve vybéru z hyperflexni polohy a hlavou
v korektni poloze. Ukazalo ze, ze 14 z 15 koni si signifikantné Castéji vybirali rameno bludisté,
ve kterém mohli hlavu drzet pred kolmici. Pokud si koné vybrali pohyb v opacném ramenti,
pohybovali se pomaleji a projevovali znamky diskomfortu, jako je Svihani ocasem, hazeni
hlavou a pokusy o vyhazovani zadnimi koncetinami. 8 koni bylo navic podrobeno testu
bouflivéji nez po epizodé jezdéni v korektni poloze. Podobnych vysledkii dosahla Kienapfel
(2011), ktera vizualnim pozorovanim zjistila zvyseny vyskyt konfliktniho chovéani u zdvodnich
koni jezdénych za kolmici oproti konim jezdénych s hlavou ptred kolmici. Naproti tomu nebyl
zjistén vyssi vyskyt konfliktniho chovani u koni lonzovanych v hyperflexni poloze bez jezdce
(van Dierendonck et al. 2011) nebo v jezdecké skole, kde byli kon¢€ jezdéni lehce za kolmici
pomoci pravleénych otézi (Sloet van Oldruitenborgh-Oosterbaan et al. 2006). Hyperflexi na
$patnou stranu nestavi ani Becker-Birck et al. (2013), ktefi zkoumali parametry fyziologického
stresu u koni lonzovanych v hyperflexi, pfiCemz nebyla zjisténa zadna korelace s hladinou
kortizolu nebo se srde¢ni frekvenci. Nicméné studie Sloet van Oldruitenborgh-Oosterbaan et
al. (2006) naopak poukazuje na zvysené hladiny laktatu a zvySeni primérmné tepové frekvence
ihned po klusani a cvalani v hyperflexi.
s hlavou za kolmici vice €asu, nez v roce 1992, pfi¢emz za vykon v roce 2008 obdrzeli vySsi
celkové skore. Ve svétle skuteCnosti, ze jezdéni v této pozici muze byt pfimo spojeno
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s konfliktnim chovanim a mit pfimy dopad na welfare (von Borstel et al. 2009; Hawson et al.
2010; Kienapfel et al. 2014; von Borstel & McGreevy 2014), je toto zjiSténi znepokojujici.

Pravidla FEI se nejmén¢ v deviti pfipadech zminuji o tom, ze hlava musi zistat blizko
(n = 3) nebo pied (n = 6) kolmici (FEI 2022). I ptesto CJF (2023) definuje tzv. ,,povoleny
streCink®, ktery se odehrava v nevyhovujici pozici (viz Obr. €. 10). Za nevyhovujici ho ovSem
CJF povazuje pouze v piipadg, ze bude praktikovan vice nez 10 minut, bude provadén nasilné
¢i agresivné, nebo bude kan ve stavu celkového stresu a vyCerpani.

: 1.
Dlouhy, hluboky, kulaty Nizky, hluboky, kulaty Dlouhy a nizky

Obr. & 10: Povoleny strecink (CJE 2023).

I ptesto, ze v tomto kontextu dochazi k poklesu kvality jezdeckych vykont, hodnoceni
rozhodcCich je §tédiejsi (von Borstel & McGreevy 2014). Vinit z tohoto problému pouze
rozhod¢i by ale bylo velmi zjednodusené. Kienapfel et al. (2014) zjistili, ze jezdci soutézici na
niz§i urovni jsou rozhod¢imi penalizovani za situace, kdy se koné vyhybaji udidlu a utikaji za
kolmici. Zaroven se ukazalo, ze jezdci se Casto uchyluji k jezdéni koné v nevyhovujici pozici
ve vetsi mife na opracovisti, nez na drezurnim obdélniku; Ize se tedy domnivat, ze si jezdci jsou
chyby v jejich pocinani védomi. I presto je vétsina Spickovych drezurnich koni v souc¢asné dobé
jezdéna v soutézich za kolmici (69 %, Kienapfel et al. 2014). V nevyhovujici pozici hlavy
a krku jsou koné prezentovani i1 v prodejnich inzercich (68 %, McGreevy et al. 2010). Dle von
Borstel et al. (2011), 22 % profesionalt tak jezdi i mladé, tiileté koné.

Lashley et al. (2014) dale zjistili vyznamnou negativni korelaci mezi primérnym thlem
hlavy v piaffe — thel <90° (za kolmici) byl pfitomen u vSech vySe umisténych koni (viz Obr.
11). Tab. ¢. 1 znazorfiuje procento Casu, ktery koné stravili s hlavou v korektni pozici pred
kolmici a procenta porovnava mezi dvéma obdobimi. Vysledky jasné ukazuji, ze zatimco v roce
1992 byli kon¢ jezdéni vice za kolmici pouze v klusu a cvalu, v roce 2008 jsou jezdéni primarné
za kolmici jiz ve v8ech ¢tyfech zminénych chodech/cvicich.

Caspar et al. (2015) se na rollkur divaji zjiného pohledu. Na rozdil od mnoha
hospodarskych druhti, chov koni se rozmohl s malym pozadavkem na zisk (Koenen et al. 2004),
a ackoliv koné nesdili s lidmi prostor stejné jako psi a kocky, presto jsou Casto ozna¢ovani jako
spoleCenska zvifata (McGreevy 2004). Neni proto piekvapivé, Ze estetiCnost zvifete muze
pozitivné ovlivnit jeho finan¢ni hodnotu (Koenen et al. 2004). Pti posuzovani koné v kolbisti,
vySetfovani koné veterinafem nebo pii vybirani kon¢, ktery vzbudi zajem kupce, pozorovatelé
casto hodnoti koné jen z jedné strany (McGreevy 2004). To silné naznacuje, ze obrys téla je
zakladnim atributem a neni proto prekvapenim, Ze i1 standardy plemen jsou popisovany pfi
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pohledu z boku (Lynghaug 2009). Zda se, ze zvlastni misto pfi posuzovani vzhledu koné ma
i pozice hlavy a krku. McGreevy et al. (2010) uvedli, Ze prodejci manipuluji v inzeratech flexi
krku koné. Atraktivita ,,ohnutych krkd* je podpofena i studii Wolframm et al. (2013), ve které
bylo zjisténo, ze drezurni rozhod¢i zamétuji svou vizualni pozornost prednostné na kranialni
polovinu koné (hlava, krk a hrudnik), ackoliv jsou zodpovédni za hodnoceni pohybové aktivity
kon¢ predevsim jako celku. Zda se tedy, ze hyperflexe se stala zddouci z estetického hlediska
(McGreevy et al. 2018). Caspar et al. (2015) proto provedli dotaznikové Setfeni s cilem zjistit,
jakou pozici hlavy a krku lidé vizualn€ upfednostiuji. 93 % respondentt (n = 939) preferovalo
obrys téla koné s hlavou pted kolmici, 7 % (n = 70) zvolilo obrys kon¢ s hlavou za kolmici,
pfi¢emz zacateCnici 1,8krat vice volili obrys ,,za kolmici“. Tentyz obrys také vice volili mladsi
respondenti. Vysledky naznacuji, ze lidé veskrze vi, co je spravna pozice hlavy a krku koné a tu
uptednostiiyji. Je proto s podivem, ze vétSina prodejnich koni nebo koni v elitni drezufe je
vyobrazovana v nevyhovujicich pozicich (McGreevy et al. 2010).

Piaffe 1992 a 2008
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Obr. ¢. 11: Porovndni umisténi v soutézi (osa x) versus procento Casu straveného predna
kolmici (osa y) v letech 1992 a 2008. Prevzato a upraveno dle (Lashley et al. 2014).

Tab. ¢. 1: Procenta casu, které ki stravil s hlavou pred kolmici v riiznych chodech,
porovndno mezi roky 1992 a 2008. Prevzato a upraveno dle (Lashley et al. 2014).

Doba stravena s hlavou pred kolmici 1992 2008

Shromazdény cval 44,0 % 45,0 %
Shromazdény klus 47,1 % 49,7 %
Pasaz 52,3 % 29.3 %
Piaffe 54,7 % 29,0 %

3.3.3 Pouzivani restriktivnich nanosniku

V obdobi, ve kterém Lashley et al. (2014) pozoruje zmén pozic hlavy a krku (roky 1992
—2008), dochazi také k nartistu pouziti restriktivnich nanosniku, které jsou nyni v elitni drezute
témet vSudypiitomné. Dle von Borstel & McGreevy (2014) se jedna o ,,jediny povoleny kus
vybaveni pro prevenci normalniho chovani koné“ — nedovoluji totiz koni otevfit hubu, aby se
vyhnul nadmémému tlaku. Vzestup téchto nanosnikt dle autori neni nahoda, protoze maskuji
$patnou jezdeckou techniku a nepohodli konég, které se zarovei velmi pravdépodobné vyskytne
u koni jezdénych za kolmici (von Borstel et al. 2009). Naopak, spravné nasazeny nanosnik
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umoziiuje konim signalizovat jezdcim a rozhod¢im svij diskomfort a tim se snizuje
pravdépodobnost pouzivani neptfiméteného tlaku udila a hyperflexe (von Borstel & McGreevy
2014).

V tradi¢nich jezdeckych postupech se za spravné utazeny nanosnik povazuje takovy, pod
ktery lze pfi utazeni vlozit dva prsty (Klimke 1994). Dle drezurnich pravidel FEI (2022)
,,V soutézi jakékoliv irovné nesmi byt nanosnik utazen tak pevné, aby koni pusobil ujmu, coz
musi byt zkontrolovano dle Manualu kontroly nanosniki pro stewardy“. Nicmén¢ dalsi studie
ukézaly, ze mezi nanosniky koni mezinarodné zavodicich pfedevsim v disciplinach drezura
a vSestrannost, pouze 7 % bylo zapnuto tak, aby pod n€j mohly byt zasunuty 2 prsty, naopak 44
% nanosnikt bylo utazeno tak pevné, ze pod né€ nebylo mozné vlozit ani jeden prst (Doherty et
al. 2016).

Dle Doherty et al. (2017) je zaroven dilezité naleznout na koriské hlavé misto, kde bude
mozné miru utahnuti nanosniku méfit konzistentni zptisobem. Dle autort by timto mistem méla
byt frontalni nosni rovina (,, frontal nasal plane ). Tato rovina je jednoduse identifikovatelna,
nedeformuje se pod tlakem nanosniku a jasné reflektuje skutecné utazeni nanosniku na kostnich
strukturach. Naopak FEI doporucuje stewardim méfit t€snost utazeni zasunutim ukazovacku
mezi tvar (,,cheek ) a nanosnik (FEI 2019). Nicmén¢ vyzkum ukazal, ze 1 extrémné utazeny
nanosnik stale umoziuje vlozit pod n¢& prst, jelikoz tvar koné ma mnohem plossi, misty
konkavni profil (Doherty et al. 2017).

Jezdecké federace na Novém Zélandu, v Dansku, §V§/carsku, Nizozemi a Svédsku
zavedly predpisy, které vyzaduji ponechat prostor pro 1 prst (Novy Zéland), 1,5 cm (Dansko,
Svédsko, Nizozemi) nebo 2 cm (Svycarsko) pod nanosnikem na frontalni nosni roving, ale
neurcuji specificky zpusob, jakym dosahnout konzistentniho ovéfovani. Jedno z moznych
feSeni nabizi Internetional Society for Equitation Science, kde sestrojili standardizované
mefidlo, které by mohlo pomoci objektivné a efektivné méfit spravné utazeni nanosnikd na
zavodech (von Borstel & McGreevy 2014; ISES 2019)

3.3.4 Vyuziti modernich technologii jako pomoc rozhod¢im

Jezdectvi a jeho discipliny jsou jedinymi sporty, které vyuzivaji zvifata na olympijské
urovni, a jako takové musi byt schopny reagovat na problematiku welfare zvirat. V soucasné
dobé jsme zaroven pln€é obklopeni informacnimi technologiemi a je velmi jednoduché
zaznamenat kazdym chytrym telefonem vyuziti nebo zneuziti koni. Dle von Borstel &
McGreevy (2014) mohou existujici technologie podpofit férovost ve sportu, monitorovat
welfare a tim pomoci dohnat jiné sporty, které vyzaduji spolehlivost, ale zaroven spravedlnost
pro ucastniky. Autofi se domnivaji, ze posudky rozhodc¢ich zalozené na pomoci informac¢nich
technologii, které by hodnotily drzeni hlavy, pohyb, télesnou konstituci nebo spravné nasazeni
vystroje, by mohly byt méné napadnutelné. V soucasnosti se zaroven diskutuje o tlaceni koni
za jejich fyziologické limity, proto je nyni nutné vic nez kdy jindy dokazat, ze jezdectvi je sport
udrzitelny a eticky (von Borstel & McGreevy 2014).
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3.4 Pouziti modernich technologii

Jezdectvi je zalozeno na systému komunikace mezi jezdcem a koném, ve kterém se ki
uci vhodné reagovat na podnéty jezdce. Pro lepsi pochopeni této komunikace je tieba ziskavat
konkrétni data. Proto védci vyvinuli metody zamérené na méfeni podnétl jezdcq, jejich ucinkt
na kon¢ a reakci koné€. V dobé mikroelektroniky a nositelnych senzort, kdy jsou nakladove
efektivni a uzivatelsky pfivétiva meéfici zafizeni snadno dostupnd, je mozné se presunout
z laboratofi ptfimo do terénu (Randle et al. 2017; Dumbell et al. 2019).

3.4.1 Tenzometry

Tenzometr je pristroj, ktery umoziuje sledovat napéti ot€zi a tim vyvijeny tlak udidla
v koriské hub&. Napéti v otézi je tazna sila aplikovana na otéz koném nebo jezdcem, piic¢emz
tyto dva zdroje nejdou z hodnot vystupujicich z tenzometru odlisit. Méfeni napéti v otézi je
relativné jednoduchy proces, vyzadujici prevodnik mezi otézi a udidlem, zdroj energie
a prostfedek pro export dat do vhodnych pamétovych a zobrazovacich zafizeni (Clayton et al.
2021).

Prvni méfeni tenzometry bylo provedeno pomérné nedavno, a to v roce 1999 autory
Preuschoft et al. Ti pouzili jeden snimac pfipojeny k jedné otézi, ale senzor vCetné baterii
a obvodu vazil 300 g, byl tedy velmi té€zky a manipulace s nim byla obtizna — bylo mozné
ovladat jen jednu otéz. Toto omezeni pfineslo jasnou zpravu — je nutné tenzometr konstruovat
z lehkych komponent, aby se omezila jeho hmotnost. Pravdépodobné nejlehéi tenzometr
pouziva Clayton et al. (2005), jenz vazi 85 g v€etné upeviiovaciho hardwaru. V mnoha studiich
bohuzel neni vaha tenzometri uvedena, takze pfistroje nejde mezi sebou jednoznaéné
porovnavat (Hawson et al. 2014; von Borstel & Glissman 2014; Veen et al. 2018; Egenvall et
al. 2019; Piccolo & Kienapfel 2019; Toft et al. 2020 a dalsi). Tenzometr pouzivany Clayton et
al. (2005) zaroven disponuje velikym rozsahem — 1334 N, pfiCemz maximalni napéti, jenz je
pristroj schopen snést bez poskozeni je 2002 N. Autofi zaroven zmifiuji, Ze senzory by mély
mit rozsah minimalné 200 N, aby nedoslo k jejich pretizeni, mély by byt umistény idealn¢ na
obou otézich pro méfeni levo-pravé koordinace a symetrie, mély by zaroveni obsahovat
bezdratovy telemetricky systém a prosttedek pro synchronizaci napétovych dat
s kinematickymi daty pro rozpoznéani pohybovych aktivit a s nimi pfimo souvisejici napéti
v otézi, a v posledni fadé by mély byt tenzometry schopny poskytovat okamzitou zpétnou vazbu
jezdci.

V kazdém chodu muzeme pozorovat charakteristicky vzor napéti otézi, ktery je
produkovan mechanickymi oscilacemi hlavy a krku koné kazdy krok. Na grafu vystupujiciho
z tenzometrll 1ze poté vidét opakujici se vzorec vzestupi k maximalnim hodnotam stfidané
v pravidelnych intervalech s poklesy na minimalni nebo zékladni hodnotu (viz Obr. €. 12). Do
tohoto zakladniho vzoru vstupuji ucinky jezdeckych pomitcek, které se mohou lisit velikosti,
trvanim a nacasovanim a zaroveri nemoznost dokonalé koordinace jezdce s pohyby koné
pridavaji uroven nepredvidatelnosti a prispivaji k variabilité (Clayton et al. 2011).

V jednom krokovém cyklu jsou ptitomny dva hodnotové vrcholy (dale oznacovany jako
,,peaky ), které vznikaji kyvavym pohybem hlavy a krku kon€ — mechanismem zndmym jako
inverzni kyvadlova dynamika chize, diky némuz je krok malo energeticky naro¢ny (Loscher et
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al. 2016). V klusu lze pozorovat nejmensi napéti v otézi ve fazi vznosu, naopak nejveétsi
uprostied faze stani. Ve cvalu je dosahnuto nejvétsiho napéti ve fazi, kdy ma kan na zemi
diagonalni par koncetin (bod 3 na Obr. €. 3), jelikoz zde dochézi ke snizeni hlavy a krku koné.
Mensi peaky pred a po tomto okamziku naznacuji akci jednotlivych koncetin (Egenvall et al.
2015, 2016).

60— — —

Krok
11s

20 ;: :

0
0 100
60

40

Napéti (N)

Klus
0.7s

40

20

Napéti (N)

o. >
600 ] 100

40 Cval

06s
20

Napéti (N)

0 100
Procento krokového cyklu

Obr. ¢. 12: Vystupni graf z tenzometrit pro levou (modrda linie) a pravou (cervend linie) otéz
béhem jednoho cyklu (kroku) v kroku (horni graf), klusu (prostiredni graf) a cvalu (spodni graf).
Prevzato a upraveno dle Clayton et al. (2021).

3.4.1.1 Senzor

Mezi zakladni vlastnosti vhodného senzoru patii nizka vaha, presto dostateCna robustnost,
aby odolal jezdeckym aktivitdim a zaroverni dostateCny rozsah méfeni. Clayton et al. (2021)
popisuji dva typy senzort: napétové méfidlo (,, strain gauge “) a piezoelektricky silomér.

Napét'ové mefidlo, nebo jinak tenzometricky snimac, je zafizeni zalozené na elektrickém
vodici z jemného dratu nebo kovové folie, ktery je usporadan do miizky. Pii zvySeném napéti
se tato mfizka natahne a stava se delSi a uzsi, coz zvysuje jeji elektricky odpor a méni napéti ve
vystupnich vodic¢ich. Tento signal je poté preveden na digitdlni hodnoty za pomoci A-D
prevodniku. Vyhodou tohoto méfidla je schopnost méfit statické 1 dynamické zatizeni. Naopak
nevyhodou je jeho citlivost na teplotu, ale existuji vyrobni postupy, které mefi¢ mohou ucinit
teplotné kompenzovanym (Clayton et al. 2021).

Zaklad piezoelektrického siloméru jsou kfemenné krystaly, které generuji naboj, kdyz je
na né aplikovana sila, nebo je z nich odstranéna. Poskytuji vyssi pfesnost, mensi omylnost
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a vys$i teplotni stabilitu nez prvni zminovany typ. Na druhou stranu jsou drazsi a predevsim je
nelze vyuzit pro staticka méteni (Clayton et al. 2021).

3.4.1.2 Rozsah

Rozsah je rozpéti mezi minimalni a maximalni hodnotou, kterou je tenzometr schopen
spravné zaznamenat bez jeho posSkozeni, pficemz spodni limit by mél byt vzdy 0. Spravné
zvoleny rozsah je velmi dulezity, protoze pii piekro¢eni maximalnich hodnot, ktery je pristroj
schopen zaznamenat, dochazi zakonité ke zkresleni hodnot (Clayton et al. 2021). Potfebny
rozsah je nutné odvodit od chodu, rychlosti a typu aktivity. Pokud se kan napt. poklada do otéze
nebo kasle, napéti muze byt vyrazné vyssi. Taktéz aktivity jako parkurové skakani ¢i dostihové
jezdéni vykazuji vys$$i maximalni hodnoty. Ve studii Clayton et al. (2003) byl navrhnut
minimalni rozsah 200 N, ale Egenvall et al. (2018) tento rozsah prekrocili, v dasledku ¢ehoz
doslo ke zkresleni vysledkti. Ze znamych studii disponovali tenzometry s nejvétsim rozsahem
Clayton et al. (2005), které dokazi presné méfit az do hodnoty 1334 N.

3.4.1.3 Senzitivita

Senzitivitou se rozumi pomé&r mezi vstupnim fyzickym signalem a elektrickym vystupem.
Jeho vysledkem je nejmensi napéti, které je schopen pristroj detekovat a zobrazit. Limitujicim
faktorem byva vySe zmifiovany A-D prevodnik (technologie pfevadéjici analogova data do
digitalnich hodnot), ktery je typicky dostupny v 2, 4, 8 a 16-bitovych verzich. 8-bitovy
prevodnik limituje vystupy na 256 unikatnich hodnot, a pokud je rozmezi 200 N, poté nejmensi
detekovatelna hodnota je 0,78 N. ! Z tohoto diivodu je tfeba pii méfenich preferovat 16-bitové
systémy (Clayton et al. 2021).

3.4.1.4 Dynamicka odezva

Popisuje, jak rychle snimac reaguje na zménu pouzité sily. Pokud je doba dynamické
odezvy pfili§ dlouha, kratkodobé peaky nemusi byt zaznamenany a opét dochazi k nevyuziti
plného potencialu. Zaroven, pokud napéti otéze klesne rychle ale vystup snimace pomalu,
dochazi tim ke zkreslovani minimalnich napéti (Clayton et al. 2021).

3.4.1.5 Frekvence vzorkua

Tenzometr zaznamenava signal v pravidelnych intervalech a vysledna fada datovych
bodu konstruuje kiivku. Pro pfesnou reprodukci signalu je tieba, aby byly data zaznamenavany
dostate¢né Casto a neunikaly drobné udalosti. Vzorkovaci frekvence je oznafeni pro pocet
zaznamenanych dat z kontinualniho signalu za jednotku Casu. Jednotkou tohoto ukazatele je
hertz (Hz) nebo vzorek/s, pificemz odpovidajici frekvenci pro vétSinu jezdeckych aktivit je dle
Clayton et al. (2021) 50 Hz (viz Obr. ¢. 13). Vyssi vzorkovaci frekvence muze byt zapotiebi,
pokud ocekavame nahlé kolisani napéti, které 1ze oCekavat napt. pti parkurovém skakani nebo

' Z vypo&tu 200 N/256 unikatnich hodnot.
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v dostizich, nebo pokud zkouméame velmi kratké Casové udalosti, jako je letma zména cvalu
nebo prechody.
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Obr. ¢. 13: U koné klusajictho na volné otézi byla zaznamendana tenzometry napétovd data
o vzorkovaci frekvenci 240 Hz (Cervend linie, podklad v kazdém grafu). Modré tecky zndzorfiuji
zaznamenany bod pro jednotlivé vzorkovaci frekvence — nahore 12 Hz, uprostied 24 Hz a dole
48 Hz. Z bodii byla vykonstruovdana kiiivka, kterd je vybarvena zelené. U firekvence 12 Hz neni
signdl dobre prezentovdn a ve znacné mire unikaji informace. Pri frekvenci 24 Hz jsou data jiz
presnéjsi, ale stale unikaji malé peaky a velké peaky inklinuji k podhodnoceni. Pri frekvenci 48
Hz je vétsina puvodniho signalu zachovdno a jevi se tedy jako vhodna minimdlni vzorkovaci
Jfrekvence pro jezdecké aktivity. Prevzato a upraveno dle Clayton et al. (2021).

3.4.1.6 Ptipnuti

Tenzometry mohou byt zabudovany do otéze vyrobené na miru nebo mohou byt pfipnuty
mezi ot€z a krouzky udidla. Je nutné, aby byly komponenty dostatecné odolné pro minimalizaci
poskozeni a ohrozeni bezpecnosti, nemély by byt pritomny elastické komponenty a cely pfistroj
by mél byt co nejlehci, aby gravitacni a setrvacné sily co nejméné ovliviiovaly pocit jezdce
(Clayton et al. 2005, 2021) (Obr. €. 14, 15).
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Obr. ¢. 14: Tenzometr MLP-300, Transducer Technologies, vaha 85 g, méritelny rozsah 1334 N
(Clayton et al. 2005).

Obr. ¢. 15: Tenzometry Ipos Technology. Vaha 68 g, méritelny rozsah 500 N (IPOS 2020).

3.4.1.7 Kalibrace

Dulezitym procesem pro zajiSténi presnosti a konzistence dat v prabéhu Casu napfic
raznymi méficimi zafizenimi je kalibrace. Dle Clayton et al. (2021) je tfeba tenzometry
kalibrovat pred a v ptipadé€ potieby i1 v prubéhu kazdé studie, a to i pfes to, ze jsou oba vyse
zminéné typy senzorti znamy svou stabilitou a spolehlivosti. Preferovanou metodou je aplikace
série zavazich o znamé vaze, které pokryvaji cely rozsah mefenych hodnot a pfi jejich aplikaci
zaznamenat zmény napéti. Zavazi by se mely aplikovat nejdiive ve vzestupné a poté sestupné
frekvenci (viz Obr. ¢. 16). V praxi se doporucené postupy kalibrace mohou lisit, napt. se
doporucuje zavéseni jednoho znamého zavazi, tento zptusob kalibrace ale udava presnost jen
v jednom bodé€ a ne v celém rozsahu. Tenzometry IPOS se kalibruji poloZenim do horizontalni
polohy bez aplikace napéti pro nastaveni systému na nulu (IPOS 2020). Tento postup sice
jednoduse nastavi meéfidla na nulu, ale neposkytuje zadné informace o linearit€¢ systému.
Dukladngjsi kalibraci dle Obr. €. 16 1ze aplikovat na vétSinu systému a Clayton et al. (2021) ji
doporucuji vyuzivat. Zaroven apeluji na zafazovani podrobnych popist kalibra¢nich postupt
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do studii. Dle Dumbell et al. (2019) je zpusob kalibrace popsan pouze ve 12 ze 17 studii
vénujicich se méfeni napéti tenzometry.
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Obr. ¢. 16: Priklad doporuceného schématu kalibrace pri rozsahu méritelnych hodnot 0-8 kg.
Prevzato a upraveno dle Clayton et al. (2021).\

3.4.1.8 Ukladani a zobrazeni dat

Data mohou byt v pribéhu méfeni skladovana lokalné, napt. pouzitim pamét'ové jednotky
pripevnéné k uzdecce, nebo chytrym telefonem nesenym jezdcem. Data jsou pozdéji stazena
do pocitace. Moznosti je i prenos dat bezdratove pres Bluetooth, kde ov§em muize byt limitujici
faktor dosah Bluetooth signalu. V pfipad€ vyskytu tenzometri mimo dosah se ve vystupech
zobrazi mezery. Pokud tato situace nastane, uzivatelé si musi byt védomi toho, jak systém
mezery zpracovava — napi. pokud je automaticky maze, maze to mit velmi vyznamny vliv na
spravnost vysledkt (Clayton et al. 2021).

Vyhodou systému, které podporuji bezdratovy pienos je prohlizeni vystupt v realném
Case. To je uzite¢né pro kontrolu kvality signalu pii zacatku/konci/v prubéhu nahravani.
Zaroven je vizualni hodnoceni hodnot v realném cCase pifinosnéjsi pro jezdce, ktery ma
okamzitou zpétnou vazbu a maze tak zlepSovat svou jezdeckou techniku. Takovouto zpétnou
vazbu muze poskytovat napf. zafizeni pfipevnéné na natylniku uzdecky, které pomoci
barevnych LED svétel zobrazuje napéti v otézi a levo-pravou symetrii. Alternativou miize byt
mobilni telefon pfipevnén ve vyhovujici pozici, ve kterém je spustén program zpracovavajici
a prezentujici data vhodnym grafickym vystupem (Clayton et al. 2021).

3.4.2 Tlakova decka

Kvalita napasovani sedla a konkrétni zpasob, jakym jezdec rozklada vahu v sedle, jsou
dulezité aspekty, které rozhoduji o tom, zda se kin muze pod jezdcem pohybovat snadno
avolné. Do nedavna bylo pfitom pasovani sedel exkluzivni doména zkuSenych sedlart
(Fruehwirth et al. 2004). Le et al. (1984) prokazali, ze u lidi tlaky na vnéj$i stranu svala
pronikaji do tkané€ az na kosti, kde se sbihaji, pfi¢emz v tomto misté dosahuji vyrazné vyssich
hodnot nez na povrchu kiZze. To muze nejen ovlivnit svalovou funkci, ale také zpusobit
poskozeni kosternich struktur patefe. Neni proto prekvapenim, Ze Spatné pasujici sedlo je
nejcastéjsi pricinou bolesti zad u koni (Jeffcott et al. 1999). Bohuzel, sedla jsou Casto prodavana
s pouze malym ohledem na jejich vhodnost pro konkrétniho koné a s jesté mensimi znalostmi
toho, jakym zptusobem Spatné napasovani sedla skodi (Harman 1999). Na lehkou vahu ov§em
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nelze brat ani faktor jezdcu, ktefi z velké Casti pouzivaji sed jako komunikacni prostiedek
s koném a jejich zkusSenost, balanc a télesna vaha kon€é do znaéné miry ovliviluji. Poteba
podrobnych znalosti o téchto proménnych vedla ke konstrukci tlakové decky, které se stala
prostfedkem pro pfesné hodnoceni zatizeni hibetu koné (Fruehwirth et al. 2004). Tlakova decka
je zafizeni s mnoha senzory, které méii sily ptsobici kolmo k jejich povrchu (de Cocq et al.
2009). Nevyhodou tlakové decky je jeji neschopnost méfit skluzny tlak, ktery ovS§em muize koni
pusobit zna¢né nepohodli a muze stat za vznikem odérek nebo otlaki v sedlové oblasti.
K dispozici jsou sice trojrozmérné senzory, ale pro pouziti v tlakové deCce jsou piili§ drahé
(Clayton 2013).

Dulezitou roli pii hodnoceni zatizeni zad koné hraje nejen celkovy tlak, ale také jeho
prostorové a Casové rozlozeni. Pii kroku je celkovy tlak pfiblizné€ roven télesné hmotnosti
jezdce. V klusu se hodnoty tlaku zvysuji pfiblizné na dvojnasobek télesné hmotnosti a pii cvalu
dosahuji téméf 2,5nasobku télesné hmotnosti jezdce. Clayton et al. (1999) ve své studii zjistili,
ze kun musel nést nejen vahu jezdce o télesné hmotnosti 78 kg, ale zaroven musely koncetiny
zvladnout dodate¢né dynamické zatizeni az 380 N. Méfeni Fruehwirth et al. (2004) ukazuji, ze
i bez jezdce dosahuji sily plisobici na zada koné pfi kroku a klusu hodnot 200-300 N, nehledé
na to, ze po utazeni podbfi§niku byla tlakova decka kalibrovana nulu. Je to pravdépodobné
zpusobeno vertikalnim pohybem sedla pii pohybu. Zejména pii klusu vykazuje sedlo znacny
pohyb nahoru a dolti v kaudalni casti, protoze je dale od podbiisniku a ma tak vétsi volnost
pohybu. Autofi rovnéz zjistili, Ze zatizeni na levé predni Ctvrting tlakové decky bylo opakované
vetsi nez na pravé piedni Casti. Trend k levostran€jSimu zatizeni 1ze vysvétlit nerovhomérnym
rozlozenim hmotnosti jezdce nebo asymetrickym osvalenim koné& (Fruehwirth et al. 2004).
Uroveii tréninku jezdce mize dale ovlivnit interakci se sedlem a tim i s hibetem kon& (Peham
et al. 2001).

Sedla, ktera jsou pfilis tizka nebo umisteéna pfili§ vpredu, mohou zpisobit zkraceni délky
kroku koné (Harman 1994). Pokud sedlo vyvolava lokalizované koncentrace tlaku, kun
pred¢asné ukonci protrakci koncetiny a délka kroku se zmensi. Pohyb hibetu v kohoutku je
vyrazn¢€ omezen, a vzhledem k tomu, ze tato oblast je zndma jako Cast koniské patete s nejvyssi
flexibilitou, je velmi dulezité zachovat pfirozenou pohyblivost v této oblasti (Townsend 1983).
Sedlo pritom musi vyhovovat jak koni, jehoz tvar hibetu se neustale méni pii riznych chodech,
tak i jezdci, kterému sedlo napomaha zlstat v rovnovaze. Spojit tyto dvé slozité dynamické
formy prostfednictvim sedla je extrémné narocné (Greve & Dyson 2013). Autofi zaroven
konstatuji, Ze neexistuji objektivni studie, které by se zabyvaly moznymi disledky toho, ze
sedlo nesedi jezdci, nebo mu neumoziuje sedét v rovnovaze. Cilem napasovani sedla jezdci je
snizit kfivost a nekontrolované pohyby jezdce, které narusuji rovnovahu a synchronii kong.
Kfivi jezdci sedi a pohybuji se asymetricky (Symes & Ellis 2009). To muze vést
k nedorozuménim pfi tréninku, protoze signaly od jezdce ke koni budou pravdépodobné
nepfesné a nekonzistentni. Muze také predisponovat k bolestem zad u kon€ i jezdce v disledku
asymetrické aktivace zadového svalstva (Al-Eisa et al. 2006; Greve & Dyson 2013).
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4 Metodika

Metodika diplomové prace byla stanovena tak, aby bylo mozné potvrdit ¢i vyvratit
definované hypotézy. V pribéhu vyzkumu byl davan maximalni diraz na pohodu a welfare
koné.

4.1 Hodnoceny soubor koni a jezdcu

Do vyzkumu se zaradilo celkem 11 jezdct s 11 kornimi. Po testovani doslo k vyfazeni 3
jezdct z duvodu technického selhani pouzivanych pfistroji a nespravné nameéfenych dat.
Vsichni jezdci uspé$né slozili Zkousky zékladniho vycviku jezdce (ZZVJ) a méli zavodni
zkuSenosti, pfiCemz zavodu se pravidelné ucastnili min. jednou ro¢n€. Jezdci byli dle
vykonnosti a délky jezdecké praxe rozdéleni na jezdce zkusSené a nezkusené. Hlavni disciplinou
bylo u vSech testovanych jezdct parkurové skakani, v némz byla hodnocena i jejich vykonnost.
Jako zkuS$eni jezdci byli vyhodnocenti ti, ktefi meli minimalni parkurovou vykonnost S, nebo
m¢li jezdeckou praxi delsi nez 20 let. VSichni jezdci byli zaroven dotazovani na svou aktualni
vahu, ktera byla 70,5 + 15,5 kg. Tento udaj je dulezity pro spravné vyhodnoceni udajt z tlakové
decky, ktera je hmotnosti jezdce ovlivnéna (viz Tab. €. 2).

Tab. ¢. 2: Specifikace zucastménych jezdcii.

Délka praxe Vykonnost
Jezdec (roky) (skoky) Vaha (kg)
ZkuSeni 1z 19 T 55
2z 17 ST 60
3z 30 S 60
4z 25 Z 86
NezkuSeni |1n 17 L 65
2n 8 L 72
3n 18 7L 85
4n 11 7L 70

Rozhodnuti, sjakym koném se bude jezdec vyzkumu ucastnit, bylo na jeho uvazeni.
Podminky pro ucast koné byly nésledujici: vék 9-16 let, jezdecka praxe min. 6 let, pravidelna
ucast na skokovych zavodech minimaln€ 1x rocné€ nebo alespon pravidelny sportovni trénink
s cilem se zavodu ucastnit (viz Tab. €. 3). Jezdci si zpravidla vybirali vlastni ¢i zapujcené kong,
které ale dobfe znali a pravidelné na nich jezdili. Pro maximalni objektivitu byli vSichni koné
nasedlani anglickym skokovym sedlem a uzdeckou s klasickym stihlem. VSichni koné byli
s timto vybavenim bé&zné jezdéni i mimo experiment.

Koné¢ byli ustajeni v 6 stajich. Kazda staj disponovala jizdarnou, z toho 5 piskovou a 1
travnatou, o minimalnich rozmeérech 25 x 55 m a maximalnich rozmeérech 60 x 135 m. Pro
vSechny zucastnéné koné byl prostor jizdarny dobfe znamy. Protoze vyzkum probihal v letnich
meésicich, méfeni probihalo zpravidla v podvecernich hodinach kvuli zaji§téni maximalni
teplotni pohody kong.
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Tab. ¢. 3: Specifikace zucastnénych koni ve dvojici s jezdci.

Délka praxe Vykonnost

Jezdec (roky) (skoky)

1z 12 T
2z 10 ST
3z 6 Z
4z 11 Z
In 12 ST
2n 7 L
3n 10 ZL
4n 7 ZL

4.2 Pouzité vybaveni

Seznam pouzitého vybaveni cital tlakovou decku, 2 tenzometry a 2 mobilni telefony,
veetné drzadla na mobilni telefon autora prace a kapsy pro umisténi telefonu na zada jezdce.
Jeden telefon byl pouzit pro pofizeni videozaznamu, druhy telefon sbiral ptes Bluetooth signal
data z pouzitych pfistroju.

4.2.1 Charakteristika tenzometru

V tomto vyzkumu byly pouzity tenzometry spolecnosti Ipos Technology. Baleni obsahuje
2 tenzometry a bezdratovou nabijeci stanici. Kazdy tenzometr vazi 68 g a jeho meéfitelny rozsah
¢ini 500 N (0-50 kg). Pripojeni tenzometrt je velmi jednoduché, na jedné strané se pfipina
drobnou karabinou k udidlu; na druhé strané obsahuje ocko pro provleceni a pripevnéni otéze.
Kalibrace probiha vodorovnym polozenim na rovnou plochu a spusténi procesu kalibrace
v mobilni aplikaci. Tenzometr snima napéti 2x za sekundu.

Pted samotnym pouzitim je nutné nainstalovat na mobilni telefon aplikaci IPOS a provést
registraci uzivatele. Pro plné vyuziti mobilni aplikace je nutné zakoupit rozsifenou verzi.
Samotna aplikace kromé& shromazd ovani napétovych dat snima i polohu a pomoci specialniho
algoritmu rozeznava, v jakém chodu jezdec jede a pocita tréninkovou zatéz. V aplikaci musi
probéhnout parovani s tenzometry a rovnéz urceni, ktery tenzometr bude méfit na levé a ktery
na pravé stran€. Dale je v aplikaci mozné zaregistrovat nékolik riznych koni vCetn€ zakladnich
udaju o nich, jako je jméno, datum narozeni, pohlavi, vyska, plemeno a vykonnost v hlavni
discipliné. Tenzometry s telefonem komunikuji pomoci Bluetooth signélu, ktery je nutno mit
v prubéhu méfeni zapnuty, a rovnéz je doporuceno zapnout GPS pro plné vyuziti.

Pro zapnuti je tfeba s tenzometry lehce zatfast. Po zapnuti a propojeni s telefonem se
kontrolka na tenzometrech rozsviti zelené. V aplikaci je poté tfeba vybrat koné, ktery bude
meéten, a pomoci tlacitka ,, Start training “ zapnout nahravani. Kontrolka na pfistrojich se zbarvi
nejdiive tyrkysové (propojuje se) a poté zmodra (nahrava). V tomto okamziku je nahravani
spusténo. Telefon musi v dobé€ nahravani zistat v blizkosti tenzometr(, aby nedoslo k preruseni
signalu (idealni je kapsa jezdce). Pro ukonCeni je nutné v aplikaci ukoncit nahravani
zmacknutim tlacitka ,, Hold to stop “ po n€kolik sekund, poté vyplnit pozadované udaje a ulozit
zaznam.
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Vysledky je nasledné mozné prohlizet v zalozce ,,Logbook*“. Z napéfovych dat je
vytvoren graf pro levou a pravou otéz, ktery lze dle potfeby priblizovat ¢i oddalovat. Vysledky
se ukazuji v realném case, tzn. nad kazdym ulozenym vzorkem a informace o Case, kdy byla
hodnota zméfena. Aplikace rovnéz ukazuje bilanci celkového napéti v levé a pravé otézi pro
hodnoceni symetrie pasobeni.

4.2.1.1 Pilotni testovani tenzometra

Z duvodu potieby vyzkouset fungovani tenzometr a synchronizaci s ostatnimi pfistroji
probé&hlo pfed samotnym testovanim pilotni testovani. Tohoto testovani se zucastnila jedna
jezdecka dvojice, kterd se neucastnila samotného experimentu. Pro synchronizaci byl
vyzkousSen postup pouzity v jiné diplomové praci, tedy 2x vyrazné zatazeni jezdcem za pravou
otéz na zaCatku experimentu. Tento postup byl nakonec modifikovan tak, ze pfi zapnuti
probéhlo jedno zatdhnuti za levou otéz do napéti priblizné 3 kg, pti ukonceni se naopak zatahlo
za pravou oté€Z do stejné intenzity. Zatazeni za otéz kvili neklidu koné proved!| autor prace,
zatimco byl proces nahravan mobilnim telefonem umisténym samostatné v drzadle.

4.2.2 Tlakova decka

Pouzita tlakova decka zn. Estride Harmony obsahuje 900 senzorli snimajici tlak
s méfitelnym rozsahem 1-15 N/cm?. Soucasti baleni je tlakova decka, podsedlova decka pro
vlozeni tlakové decCky, nabijeci kabel a kapsa na mobilni telefon. Tlakova decka disponuje
uprostied zadni strany pfepinaci krabickou, pomoci niz jde decka ovladat. Krabicka je
pfipevnéna na okraji tak, aby nelezela pod sedlem.

Pro pouzivani decky je nutné nainstalovat aplikaci ,, Harmony“ a rovnéz mit po celou
dobu pouzivani zapnuty Bluetooth. Pro prohlizeni vysledku slouzi webové rozhrani MyEstride
(myestride.com). Po sparovani deCka disponuje dvéma mody: ,,Instant mode“ umoziuje
pozorovani vyvijeného tlaku v realném Case a neni urCen pro jezdéni; a rezim nahravani, pfi
kterém se data ukladaji k pozd€jsimu zpracovani. Nahravani je mozné maximalné po dobu 15
minut. Aby bylo nahravani uspeésné, je nutné, aby byl telefon se spusténou aplikaci neustale ve
velmi blizkém dosahu. K tomuto tcelu je priloZzena kapsa na mobilni telefon, kterou si jezdec
upevni kolem pasu. Nahravani na SD kartu popisované v jiné diplomové praci jiz nebylo
dostupné.

Pro spusténi nahravani je nutné nejprve zapnout tlakovou decku knoflikem na ptepinaci
krabi¢ce. Kontrolky na krabi¢ce za¢nou Cervené blikat. Poté je nutné v aplikaci zapnout
nahravani pomoci tlacitka ,,Start recording” a vyplnit potfebné tidaje. Nahravani probiha
spravné, pokud se na telefonu zobrazi odpocet Casu. Nasledné je potieba umistit telefon do
kapsy na zada jezdce. Pfed vypnutim je nutné zkontrolovat kontinuitu nahravani pomoci
odpoctu ¢asu, poté je mozné nahravani ukoncit. Thned po ukonceni nahravani je mozné data
nahrat do webového rozhrani myestride.com.

Webové rozhrani MyEstride umoziiuje rozsahlou analyzu vystupti z dec¢ky. Pracuje se ve
dvou modech: ,, Rider balance “ (hodnoti rovnomérnost sedu jezdce a konzistentnost lekce)
a,,Saddle fit* (hodnoti uroven spravného napasovani sedla na konisky hibet). Pro ucely této
préace byl vyuzivan mod ,,Saddle fit“, ktery obsahuje hodnoceni rovnomeérnosti levopravého
rozlozeni vahy, stejné jako rozlozeni na kvadranty, dale mapu celé deCky s moznosti sledovani
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vyvoje v prubéhu Casu, a dale graf demonstrujici celkové zatizeni hibetu koné a maximalni
jednotlivé hodnoty v ¢ase (viz Obr. €. 17, 18). Tlak Ize zobrazovat v jednotkach kPa nebo
N/cm?,
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Obr. ¢. 17: Graficky vystup z webového rozhrani MyEstride — mapa tlaku. Riizné zpiisoby
zobrazeni v tom samém momentu.
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Obr. ¢. 18: Graficky vystup z webového rozhrani MyEstride — Cervend preruSovand cdra znact
maximdlni hodnoty v jednom bodé (,,peak pressure ), modry graf znaci celkovy tlak vyvijeny
na hrbet koné (,, total pressure “).

40



4.2.2.1 Pilotni testovani tlakové decky

Pro pilotni testovani tlakové decky byl rovnéz vyzkouSen zpisob synchronizace
popisovany v jiné diplomové praci, tedy zatlaCeni prstem do okraje deCky mimo sedlo. Tento
postup nicméné neSlo pouzit, protoze tlak prstem se (pravdépodobné kvili technickym
problémum) pii pozd€jsi analyze neukazoval. Synchronizace tedy probihala pomoci analyzy
kamerového zaznamu.

4.3 Prubéh experimentu

Po vybaveni koné potfebnymi pfistroji byl jezdec vyzvan, aby si koné kratce (15-20 min)
opracoval ve vSech tfech chodech. Béhem opracovani byl jezdec dotazovan na otazky ohledné
vykonnosti, délky jezdecké praxe jeho samotného 1 kong, dale byl dotazovan na vahu. Po
opracovani mu byl vysvétlen pribéh experimentu, nacez se mohl dotazovat a nakonec mu bylo
umoznéno 2x si cvik vyzkouset bez méfeni.

Po dokonceni zkousky zapoc¢alo samotné mereni. Prvnim krokem bylo spusténi nahravani
kamerového zaznamu na samostatném telefonu. Poté nasledovalo spusténi tenzometrd
v aplikaci a jejich synchronizace zatazenim za levou otéz. Nasledné probé&hlo spusténi tlakové
decky. Po kontrole funk¢nosti obou mobilnich aplikaci byl mobilni telefon umistén do kapsy
na zada jezdce. Nasledovalo jiz samotné testovani, kdy ukolem jezdce bylo nacvalat na levou
ruku, na zacatku dlouhé stény pireskocit kiizek ve vysce 50 cm a co nejdiive po jeho prekonani
prejit postupné do klusu, do kroku a do zastaveni. Po kratké vydrzi v zastaveni se jezdec
s koném znovu rozesel na volné otézi smérem k vychozimu bodu, kde zastavil. Posléze bylo
provedeno ukoncCeni nahravani tlakové decky a nasledné provedena synchronizace tenzometra
zatahnutim za pravou otéZ, jejichz nahravani bylo vzapéti taktéz ukonéeno. Uloha konéila
vypnutim kamerového zaznamu. Cely pokus byl timto zptisobem zopakovan 3x.
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S Vysledky

Pro dalsi vyhodnoceni byly zkazdého pokusu vybrany a zanalyzovany nasledujici
momenty (body):

1.

I

Doskok koné

5 cvalovych skokti po doskoku
Prechod do klusu

Prechod do kroku

Prechod do zastaveni

Celkoveé bylo provedeno 33 meéfeni, znichz muselo byt 15 vyfazeno z divodu
technickych problém s tlakovou deckou nebo tenzometry. Ze zbylych 18 méfeni ptipada 9 na
jezdce zkuSené a 9 na jezdce nezkuSené. Vysledky jednotlivych jezdci jsou podrobné

rozpracovany v Pfiloze €. 1.
V nasledujicich fadcich jsou pouzity tyto zkratky:
SP = saddle pressure, tlak v sedle (N/cm?/100 kg)

RT = rein tension, napéti v otézi (kg)

Tlakova decka méHi v jednotkach N/cm?, ve svych vysledcich je ale ovlivnéna vahou
jezdce. Proto jsou veskeré hodnoty z tlakové decky standardizovany pro vahu 100 kg.

5.1 Zavislost mezi SP a RT

Pii porovnani SP a RT jak celkové, tak u jednotlivych skupin jezdci (zkuSeni x
nezkuSeni) nebyla zjisténa zadna souvislost mezi hodnocenymi parametry. Zda se spise, ze SP

v prubéhu testovani stagnovalo a RT se postupné zvedalo az do bodu 4, po kterém doslo
k mirnému poklesu (viz Graf €. 1, 4, 5).

SP vs. RT - celkové
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e=@==Tlak v sedle

12,00
10,00
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=@=Napcti v ot¢zi

Grafc. 1: Porovndni tlaku v sedle a napéti v otézi mezi vSemi jezdci — bez ohledu na zkuSenost,
v jednotlivych bodech (1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokit po doskoku, 3. prechod do klusu,
4. pechod do kroku, 5. prechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).
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Nejvétsi tlak sedem vyvinuli jezdei zkusent pii prechodu z klusu do kroku, u nezkusenych
byl nejvétsi tlak zaznamenan pfi doskoku. Doskok je rovnéz okamzikem, kdy jezdci zkuSeni
i nezkuseni vyvijeli nejmensi napéti v otézi, pficemz u jezdci zkuSenych miizeme v tomto
momentu rovnéz pozorovat nejmensi tlak do sedla. Co se ty¢e maximalniho napéti v otézi, to
se u jezdcu zkuSenych vyskytuje pii prechodu z kroku do zastaveni, u jezdct nezkusSenych pfi
prechodu z klusu do kroku (viz Tab. €. 4).

Tab. ¢. 4: Priumérné hodnoty SP a RT v jednotlivych bodech, rozdéleno na skupiny dle
zkusenosti. SP (N/cm?/100 kg); RT (kg). Body: 1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku,
3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5. pFechod do zastaveni.

1 2 3 4 5 Celkem
. SP 71,67 79,40 75,05 91,01 75,61 78,55
ZkuSeni
RT 3,16 4,31 6,71 9,25 9,46 6,58
. .| SP 14,94 11,39 13,94 12,85 13,45 13,32
NezkusSeni
RT 3,19 4,48 6,80 8,87 6,87 6,04

5.2 Vliv zkuSenosti jezdce na SP a RT

V pusobeni na koné se jezdci zkusSeni a nezkuSeni znacné lisi. Nejvétsi rozdily byly
zaznamenany v pusobeni sedem. Na Grafu €. 2 1ze vidét porovnani pisobeni sedem u zkuSenych
a nezkusenych jezdcli, pficemz rozdil ve vyvijeném tlaku sedem je okolo 65 N/cm?/100 kg.
Vysledky u obou kategorii v ¢ase jsou pomémé konstantni, velky vykyv lze najit pouze
u zkuSenych jezdct v bodé €. 4.

SP - zkuSeni vs. nezkuSeni
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Graf ¢. 2: Porovnani pusobeni sedem jezdce na hrbet koné mezi kategorii zkuSenych jezdcii
(zelend linie) a nezkuSenych jezdcii (modrd linie). V jednotlivych bodech (1. doskok koné, 2. 5
cvalovych skokit po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5. prechod do
zastaveni).

Naopak v pusobeni rukou se obé€ kategorie témér shoduji, vétsi rozdil je vidét pouze
v bodé €. 5. Hodnoty se pohybuji od 3 do 10 kg (viz Graf ¢. 3).
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RT - zkuSeni vs. nezkuSeni
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Graf ¢. 3: Porovnani napéti v otézi mezi kategorii zkuSenych jezdcii (zelend linie) a nezkuSenych
Jezdcu (modra linie). V jednotlivych bodech (1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku,
3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5. prechod do zastavent).

Na Grafu €. 4 a 5 si muzeme dale vSimnout, Ze zatimco u zkuSenych jezdcu trajektorie
napéti v otézi a tlaku v sedle bézi blizko u sebe, u jezdct nezkuSenych se mira pouzitého tlaku
a napéti znacné lisila.
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Graf ¢. 4: Porovndni priimérnych hodnot SP oproti RT u zkuSenych jezdcii. V jednotlivych
bodech (1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do
kroku, 5. prechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).
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SP vs. RT - nezkusSeni jezdci
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Graf ¢. 5: Porovnani priimérnych hodnot SP oproti RT u nezkuSenych jezdcu. V jednotlivych
bodech (1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do
kroku, 5. prechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Podobny trend Ize sledovat i pii porovnavani grafickych vystupt jednotlivych jezdct. Na
Grafu €. 6 vidime porovnani jezdca 1z a 1n. Zatimco u jezdce zkuSeného (1z) SP prevysuje nad
RT, jezdec nezkuSeny (1n) sed naopak nepouziva a RT prevysuje nad SP.

1z - SP vs. RT - celkové In - SP vs. RT - celkové
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Graf¢. 6: Porovndni SP a RT jezdcii 1z a 1n, hodnoty priimérné ze vSech pokusii danych jezdcii,
v jednotlivych bodech (1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu,
4. pechod do kroku, 5. prechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Pti grafickém porovnani poméru pouzivaného RT oproti aplikovanému SP (viz Graf €. 7)
lze vidét, ze ackoliv v intenzité pouzivani ruky jsou obé kategorie jezdci totozné, pomérem
s SP se mezi sebou lisi. Zatimco u nezkusSenych jezdci je pomér RT ku SP piiblizné 1:2,2,
u jezdci zkuSenych tento pomér dosahuje hodnoty pfiblizné 1:12,5. Mezi hodnocenymi
parametry tedy neexistuje pfima umernost. Zaroven je nutno podotknout, ze jezdci nezkuseni
nemusi pro dosazeni prechodu pouzivat vice ruky nez jezdci zkuSeni, ackoliv sedem tlaci
vyznamné meéng.
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Pomérové porovnani aplikovaného tlaku sedem
vs. pouzivané napéti v otézi

ZkuSeni jezdci Nezkuseni jezdci

mTlak vsedle ® Napéti v otézi

Graf ¢. 7: Poméry priimérnych hodnot mezi pouzivanym SP a RT pro splnéni zadanych vikoli
v experimentu — vlevo zkuSenti jezdci, vpravo nezkuSent.

5.3 Zavislost SP na vaze jezdce

Ackoliv vSechna data SP byla prepocitana na standardizovanou hmotnost 100 kg, zda se,
ze deCka je vahou jezdce ovlivnéna (viz Graf ¢. 8). To se tyka nezkusenych jezdcl, kdy
trajektorie SP v podstaté kopiruje trajektorii vahy jezdci. U zkuSenych jezdc ovSem tuto
souvislost pozorovat nelze. Pozorovat ovSem lze u jezdci 3n a 4z vyssi hodnoty SP nez
u jakéhokoliv jiného jezdce ve své kategorii, coz muze byt spojeno s jejich vyssi hmotnosti.

Porovnani vahy jezdciti Porovnani vahy jezdct
a aplikovaného tlaku na hibet a aplikovaného tlaku na hibet
kon¢ - nezkuseni kon¢ - zkuSeni
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Graf ¢. 8: Porovnani télesné vdhy jezdcu s tlakem v sedle. Fialové vaha jednotlivych jezdcu
v kg, Zluté priimérné vyvijeny tlak na hibet koné v N/cm?/100 kg. Vievo nezkuseni jezdci, 1 = In
apod.; vpravo zkuSeni jezdci, 1 = 1z apod. Podrobnéjsi specifikace jezdcii v odd. 4.1, Tab. c. 1.
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6 Diskuze

Realizace experimentu pro diplomovou praci byla provazena zna¢nymi komplikacemi ze
strany funk¢nosti pouzitého vybaveni. I pfesto se podarilo ziskat data z 18 relevantnich pokus,
z nichz 9 pfipadalo na jezdce zkuSené a 9 na jezdce nezkusSené.

Jezdecka uroven koni a jezdca byla obecné vysoka. Jelikoz méli vSichni jezdci zavodni
zkuSenosti a jezdeckému sportu se vénovali pravidelné po nekolik let, néktefi dokonce na
profesionalni trovni, rozdily v jezdeckych vykonech az na vyjimky nebyly veliké. Rovnéz
vsichni koné byli dobfe ptijezdéni a az na drobné vyjimky vSichni velmi dobfe spolupracovali.

6.1 Pouziti modernich technologii

6.1.1 Tenzometry

Tenzometry Ipos Technology se ukéazaly rozsahem i funkCnosti dostateCnymi pro ucely
této diplomové prace. Ovladani bylo jednoduché a intuitivni. Tenzometry jdou jednoduse
reagoval a jezdéni muselo byt kvuli jeho nervozité a diskomfortu velmi zkraceno.

Bezvadna funk¢nost byla ov§em obcas kompromitovana vypadkem signalu z tenzometrd,
ackoliv byly umistény v bezprostredni blizkosti pfijimajiciho mobilniho telefonu. To se ve
vysledcich projevilo opakovanim vyslednych hodnot po dobu nékolika sekund. Samostatné
spusténa aplikace se rovnéz po nekolika minutdich méfeni sama vypinala a prestala méfit,
ackoliv méla v mobilnim telefonu potfebnd povoleni pro béh na pozadi. V experimentu
k tomuto ale nedochéazelo, protoze soucasné spusténa aplikace Harmony neumoziiovala
telefonu prejit do rezimu zamcené obrazovky. Firma Ipos Technology zaroven kratce po
ukonceni méfeni pro diplomovou praci ukoncila svou Cinnost a data smazala, nejde proto
dolozit zadny obrazovy vystup z aplikace.

6.1.2 Tlakova decka

Tlakova decka Estride Harmony disponuje dostatenym mnozstvim tlakovych senzora
i meéfitelnym rozsahem a umoziuje rozsahlou analyzu dat. Prakticka je moznost sledovani tlaku
v realném Case, deCka tedy muze dobfe slouzit napf. pii pasovani sedla. Decka dobfe sedi pod
sedlem a pokryva celou méfitelnou oblast pod posedlim. Bohuzel ale jeji pouziti provazely
veliké technické problémy.

Prvnim problémem se stala kiehka konstrukce vodicu, které mély tendenci vypadavat
z ptepinaciho boxu, ¢imz by byla decka zcela vyfazena z provozu. Jelikoz §lo o jeden z prvnich
prototypti firmy Estride, je mozné, ze v aktualnich verzich decky je tato skuteCnost jiz
podchycena. Za dalsi se ukazalo jako problematické nahravani dat na mobilni telefon. Signal
velmi ¢asto vypadaval 1 pfes spravné umisténi mobilniho telefonu blizko prepinaciho boxu. Ve
vysledcich se tato dysfunkce projevovala velkymi mezerami s nulovymi hodnotami. Nulovych
hodnot pfitom nelze realné dosahnout, jelikoz na hibet koné vzdy plisobi minimaln¢ vaha sedla.
K vyznamné chybovosti doslo v 15 z 33 méfeni, coz znacné ovlivnilo objektivitu a rozsah
pouzitelnych vysledka. V jiné diplomové praci byl prenos dat uskute¢nén pomoci SD karty,
coz po aktualizaci softwaru jiz nebylo mozné.
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Decka se dale zda byt do jisté miry ovlivnéna vahou jezdce. Predev§im u jezdkyii 4z a 3n
s télesnou hmotnosti nad 80 kg byly 1 po prfepoCteni na jednotnou hmotnost 100 kg
zaznamenany vys$s§i hodnoty 1 obecné vétsi spolehlivost métfeni decky nez u jezdkyn lehcich.
Nékolik jezdkyn s télesnou hmotnosti kolem 55 kg muselo byt z experimentu zcela vyfazeno,
protoze decka zvice jak poloviny méfeného Casu ve vysledcich prezentovala nulu. Tato
skute¢nost byla ov§em pravdépodobné zpusobena i §patnym pienosem signalu.

Decku Estride Harmony proto nelze z vyse popsanych divodi oznacit jako vyhovujici
pro védecké ucely, minimalné do doby upravy hardwaru a softwaru.

6.2 Zhodnoceni dat

6.2.1 Zavislost mezi SP a RT

Hypotéza H1 nebyla potvrzena. Pii celkovém pohledu na vSechny jezdce SP
v jednotlivych bodech spiSe stagnovalo a napéti v ot€zi se zvySovalo. I pfi podrobné&jSim
pohledu na jednotlivé kategorie jezdci nebyla zjiSténa zadna souvislost mezi hodnocenymi
parametry.

Dle Clayton et al. (1999) se zatizeni zad koné zvySuje s tim, ¢im rychleji se pohybuje.
Vysledky z tlakové decky nicméné toto neprokazaly, nebot’ tlak na hibet jezdce byl v kategorii
nezku§enych vicemén¢ konstantni a v kategorii zkuSenych se dokonce zvySoval se snizujici se
rychlosti. Roli ovS§em mohlo hrat to, ze vysledky byly sbirany v dobé& piechodu. Pii celkovém
pohledu na celé méteni i mimo testovanou oblast je ovSem zajimavé, ze nejvyssi tlak byl deckou
namétfen v okamziku, kdy kan stal nebo Sel krokem pifed nebo po provedeni pozadovaného
experimentu. To mize byt pravdépodobné dano intenzitou kontaktu, kdy jezdec sedi celou svou
vahou v koni oproti klusu nebo cvalu, kdy predev§im méné zkusSeni jezdci mohou mit problém
udrzet adekvatni kontakt. K zamysleni rovnéz stoji vhodnost pouziti tlakové decky pfi studiu
prechodu, jelikoz jezdci ke zvySeni pusobeni svého sedu pouzivaji spise silu kolen, stehen
a celkového zpevnéni nez tlak sedacimi kostmi do hibetu koné. Zadrz tak lze bez
nepiiméreného napéti v otézi provést 1 v lehkém sedu.

Zvysujici se RT pfti prechodech nebylo prekvapenim a koresponduje tak i s vysledky
jinych studii (Hawson et al. 2014; Egenvall et al. 2019).

6.2.2 Vliv zkuSenosti jezdce na SP a RT

H2 byla potvrzena, zkuseni jezdci v tomto experimentu vyvijeli na hibet koné priblizné
5,9x vétsi tlak nez jezdci nezkuseni, pficemz byl vétsi 1 rozsah namétenych hodnot. Zajimavé
ovsem je, ze zkuSeni jezdci pouzivali stejné mnozstvi ruky jako jezdci nezkuSeni, jelikoz by se
dalo predpokladat, Ze s lepsim pusobenim sedem bude napéti v otézi klesat. Jedno z moznych
vysvétleni je to, ze zvySené pusobeni sedem bez ztraty intenzity napéti v otézi zkuSenéjSim
jezdcim umoziuje kvalitnéjsi a precizn€jsi predvedeni kon€ nez jezdcim nezkusSenym. Jezdci
zkuSeni rovnéz vykazovali mnohem konzistentn€jsi praci sedem i rukou, kdy trajektorie
pusobeni obou téchto proménnych byla uzaviené€jsi. Do budoucna by bylo tieba experiment
zopakovat s Sirsi skupinou co do zkuSenosti, aby byl rozdil mezi nejzkuSenéjSim jezdcem
skupiny ,,n*“ a nejméné zkusenym jezdcem skupiny ,,z* vétsi.
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7 Zavér

V praci byla shrnuta problematika taktilné-kinestetického komunikacniho kodu
v souvislostech. Literarni reSerSe se soustfedila na popis biomechaniky konég, jezdeckych
pomiucek a jejich spravného uziti. Zarovern byly popsany nékteré etické problémy, které se poji
s jezdeckym vyuzitim koné. V praktické cCasti byl analyzovan komunikacni kod pomoci
modernich technologii.

e Tlakova decka Estride Harmony se ukéazala jako nevyhovujici technologie pro
vyzkum taktilné-kinestetického komunikacniho kodu, a to predevsim z divodu
kompromitujici funk¢nosti. Do budoucna by ovSem bylo zajimavé vyzkum
zopakovat s pln€ fungujici deCkou. Zarover je tfeba mit na paméti, ze velka cast
prace sedem se odehrava v kolenou a stehnech, jejichz pusobeni tlakova decka
nemeii a vysledky tim padem mohou byt znacné zkreslené. Tenzometry Ipos
Technology jsou po odstranéni drobnych technickych nedostatkii pro podobny
vyzkum plné dostacujici.

e Nebyla prokazana nepfima imérnost mezi tlakem vyvijenym do sedla a napetim
Vv Otézi.

e Byla prokdzana pfima umérnost mezi zkuSenosti jezdce a jeho schopnosti
vyvinout tlak sedem do hibetu koné; zkusenéjsi jezdci pusobili svym sedem na
kon¢ vyrazné vice. Je ovSem zajimavé, ze zkuSeni jezdci i pres to jezdili s velmi
podobnym napétim v otézi, jako jezdci nezkuSeni.

Z divodu jiz zminénych znacnych technickych problémtu je potieba vysledky
interpretovat s opatrnosti. Oblast mé ale velky potencial a dalsi studie na toto téma budou jisté
piinosem.
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9 Seznam pouzitych zkratek a symbolu

CF = competition frame, zavodni ramec, drzeni krku koné

CJF = Ceska jezdecka federace

FEI = Fédération Equestre Internationale, Mezinarodni jezdecka federace

LDR =low, deep and round; dole, hluboko, kulaté (zptisob drzeni hlavy a krku kon¢)
LF = looser frame, volngjsi ramec drzeni hlavy a krku koné

RT = rein tension, napéti v otézi

SP = saddle pressure, tlak v sedle

77V] = Zkousky zakladniho vycviku jezdce
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10 Samostatné prilohy

Priloha €. 1: Porovnani SP a RT u jednotlivych jezdcu

Prezentované hodnoty jsou primérem ze vSech pokust daného jezdce.

Jezdec 1z

Délka praxe: 19 let

Vykonnost: T

Vaha: 55 kg
1z - SP vs. RT - celkoveé
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Graf ¢. 1: Porovnani pritmérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 1z. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 1: Porovndni prumérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 1z. V jednotlivych bodech
(1. doskok koneé, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 110,45 114,02 69,23 94,60 124,64
RT 3,75 4,96 4,83 6,59 6,05




Jezdec 2z

Délka praxe: 17 let
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Vaha: 60 kg
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Graf ¢. 2: Porovnani priimérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 2z. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 2: Porovndni prumérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 2z. V jednotlivych bodech
(1. doskok koneé, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 8,73 20,18 28,47 38,09 31,71
RT 3,68 2,74 2,07 4,27 5,85
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Jezdec 3z
Délka praxe: 30 let
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Vaha: 60 kg
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Graf ¢. 3: Porovnani pritmérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 3z. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 3: Porovndni prumérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 3z. V jednotlivych bodech
(1. doskok koneé, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 83,49 64,93 33,16 43,92 2,00
RT 4,88 6,36 13,42 14,20 8,44
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Jezdec 4z
Délka praxe: 25 let
Vykonnost: Z

Vaha: 86 kg
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Graf ¢. 4: Porovnani priimérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 4z. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 4: Porovndni prumérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 4z. V jednotlivych bodech
(1. doskok koneé, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 83,98 118,47 169,35 187,43 144,09
RT 0,32 3,16 6,53 11,94 17,52
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Jezdec 1n

Délka praxe: 17 let
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In - SP vs. RT - celkové
220,00 20,00
200,00 18,00
180,00 16,00
@ 160,00 14,00
g am
= ’ 1 oo
T 100,00 000" 2
5 8,00
2 80,00
60,00 6,00
40,00 4,00
20,00 2,00
0,00 —_—  T——————— * 0,00

=@==Tlak v sedle

Napéti v otézi

Graf ¢. 5: Porovnani priimérnych hodnot SP oproti RT u jezdce In. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 5: Porovndni priimérnych hodnot SP oproti RT u jezdce In. V jednotlivych bodech
(1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 3,88 15,10 2,04 7,77 10,32
RT 3,28 3,16 5,25 10,23 7,71




Jezdec 2n
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Vykonnost: L
Vaha: 72 kg
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Graf ¢. 6: Porovnani pritmérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 2n. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 6: Porovndni priumérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 2n. V jednotlivych bodech
(1. doskok koneé, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 12,17 5,69 8,19 3,43 12,38
RT 3,35 5.47 7,78 9,82 9,94
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Jezdec 3n
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Vykonnost: ZL
Vaha: 85 kg
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Graf ¢. 7: Porovnani priimérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 3n. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 7: Porovndni priimérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 3n. V jednotlivych bodech
(1. doskok koneé, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 40,56 21,73 36,75 25,67 27,65
RT 2,80 2,94 3,04 5,96 6,95
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Jezdec 4n

Délka praxe: 11 let
Vykonnost: ZL
Vaha: 70 kg
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Graf ¢. 8: Porovnani pritmérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 4n. V jednotlivych bodech (1.
doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

Tabulka ¢. 8: Porovndni priumérnych hodnot SP oproti RT u jezdce 4n. V jednotlivych bodech
(1. doskok koné, 2. 5 cvalovych skokii po doskoku, 3. prechod do klusu, 4. prechod do kroku, 5.
prrechod do zastaveni). Tlak v sedle (N/cm?/100 kg), napéti v otézi (kg).

1 2 3 4 5
SP 3,13 3,06 8,80 14,53 3,45
RT 3,35 6,35 11,15 9,46 2,90
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