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Abstrakt

Bakalarska prace se zabyva zpusoby navratu loveckych pst zpét k vidci a tim, zda jsou alpsti

brakyfi schopni predikovat trajektorii pohybu viidce a té piizptisobit svou navratovou strategii.

V teoretické Casti prace jsou shrnuty aktualni poznatky k orientaci psovitych Selem, popsany
smysly, které se zapojuji do orientace vCetn€ smyslu pro vnimani magnetického pole Zemég.
Dalsi cast teoretické prace popisuje kognitivni schopnosti pst ve vztahu k clovéku. Posledni
cast se zabyva plemenem alpsky jezevcikovity brakyt popisuje jeho dlouhou historii, a hlavné

se zaméfuje na jeho zplsob prace pii vyhledavani a nahanéni zvére.

Experimentalni ¢ast probihala v lesni honitbé a ke sbéru dat byly vyuzity sledovaci GPS obojky
a kamera pro zaznam pohybu psa. Dva jedinci plemene alpsky jezevCikovity brakyt byli nejprve
2x seznameni s okruhem o délce ca. 2,6 km a nasledné byli pfi vychazkach sledovany jejich
utéky od vidce. Nasbirana data byla vyhodnocena za pomoci skriptu v programu Matlab a

statistickd analyza byla provedena v programu Oriana.

Ze zpracovanych vysledkt experimentalni Cast vyplyva, ze alpsti brakyfi k navratu vyuzivaji
nékolik rozdilnych strategii. S rostouci zkuSenosti se zkuSebnim okruhem roste i Cetnost
navratu strategii nadbihanim. Dale bylo zjisténo, ze v bodé navratu je patrny naznak preference

zarovnani podél severojizni magnetické osy.

Vysledky ovéfily, ze alpsky jezevcikovity brakyt je schopen s rostouci zkuSenosti postupné

vylepSovat své navratové strategie a predikovat trajektorii pohybu vidce.

Klic¢ova slova: lovecky pes, alpsky jezevCikovity brakyft, orientace, navratové strategie,

magnetorecepce



Abstract

This bachelor's thesis elaborates on the return strategies of hunting dogs. Particularly, the
experimental work aimed to investigate if a hunting dog can predict the leader's trajectory of

movement through terrain and adapt its return strategy accordingly.

The theoretical part of this work summarizes the current understanding of canine orientation
abilities and describes the senses involved in orientation including the perception of the Earth’s
magnetic field. Furthermore, it describes the cognitive abilities of dogs in interspecies
interaction with humans. At last, it portrays the breed Alpine Dachsbracke, its long history and

its art of work while searching and hunting game.

Two Alpine Dachsbracke dogs were used to perform the experiment which was set in a forest
territory. The dogs were first familiarized with the circuit trail of approximately 2.6 km.
Afterwards, the dogs were let to seek the game at random parts of the trail and their escapes
and returns were monitored using GPS tracking collars and camera. The collected data were

evaluated using a Matlab script and statistical analysis was performed in Oriana.

The results of the study show that the dogs used several strategies for their return to the leader.
Concretely, the frequency of returns via novel routes increased with growing experience with
the trail and the dogs showed a preference for alignment along the north-south magnetic axis at

the point of return.

In conclusion, this study confirms that Alpine Dachsbracke is capable of improving its return

strategies in a known terrain and predicting the trajectory of its leader movement

Keywords: hunting dog, alpine dachsbracke, return strategy, orientation, magnetoreception
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Seznam pouzitych zkratek a symboll

GPS ... globalni navigaéni systém

FCI ... Mezinarodni kynologicka federace



1 Uvod

Lidstvo je od nepaméti fascinovano schopnosti zivocicht vracet se opakované na stejné misto
z dlouhé vzdalenosti. Mnoho vyzkumui bylo zaméfeno na orientaci taznych ptaku, motskych
zivocichu, veel a dalSich.

Ale stejné tak je fascinujici schopnost loveckého psa najit béhem lovu znovu svého viidce, ktery
se v mezicCase presunul s postupujici leci pfi spolecném lovu, pfipadné béhem dosledu nebo
individualniho lovu. Védeckych praci, které jsou zaméfeny na orientaci loveckych pst, vSak

bylo publikovano pouze nékolik.

Vyborna orientace je piitom jednou ze zasadnich vlastnosti loveckych plemen honica, ktefti byli
vySslechténi pro samostatny lov a nahanéni zvéfe mimo vliv viidce. Experimentalni ¢ast této
bakalarské prace muize priblizit mechanismy orientace loveckych pst a doplnit dalsi data pro

ovéfeni vnimani magnetického pole Zemé.
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2 Cil prace

Cilem bakalarské prace na téma ,, Vyhodnoceni schopnosti alpského jezevcikovitého brakyte
predikovat pohybovou trajektorii majitele”, bylo ziskani novych poznatkii o navratovych
strategiich loveckych pst. V ramci bakalafské prace bylo vyhodnoceno, zda jsou loveéti psi
schopni predvidat pohybovou trajektorii majitele a pfizpusobit se ji zménou navratovych
strategii.

Byly ovéfeny hypotézy, zda se s piibyvajicim poctem zkuSebnich okruhii zvysuje Cetnost
navrati psa zpét k majiteli za vyuziti zkratek a zda s rostouci délkou utéku roste i podil navrat
k majiteli jinou trasou nez zpét po vlastni stopé. Dale bylo ovéfeno, zda se pes pii vyuziti nové

trasy navratu zarovna v bod¢€ navratu podél severojizni osy.

V ramci bakalarské prace byli za pomoci GPS technologie a audiovizualni techniky sledovani

dva jedinci plemene alpsky jezevcikovity brakyf.

14



3 Literarni resSerse

3.1 Orientace suchozemskych savct

Mouritsen (2018) uvadi, ze aby se zivo¢ich mohl premistit na konkrétni misto musi se nejprve
zorientovat a musi zjistit svou pozici (lokace na mapé€) a potom smér k cili. Pozice a smér jsou
Casto zjiStovany nezavisle na sobé. Navigace k cili je rozdélena na tfi faze (obr. 1):
1. Long distance (dlouha vzdalenost) — vyuziti geomagnetického pole, pozice nebeskych
téles. U zkuSenych Zivocicht dochazi Casto k vyuziti znamych znakd v terénu
2. Homing — v blizkosti znamého prostiedi — vyuziti znalosti prostiedi

3. Pin pointing — finalni nasmérovani na cil — vyuziti konkrétnich znakd a pacht
konkrétniho mista

Goal

Start
a b

a Long-distance phase b Homing phase ¢ Pinpointing-the-goal phase

V. ¥

Obrdazek 1: TFi rizné faze navigace k cili z dlouhé vzddlenosti a priklady vyuZitych podmétii a znakii. a. béhem fize Long
distance (dlouha vzddalenost) je vyuZit magneticky a zemsky kompas a diilezité jsou i znamé znaky v krajiné jako napriklad linie
pobrezi . b. béhem homingu jsou obvykle stale diileZité kompasy a na vyznamu ziskavaji regiondlni podméty jako pachy a
vizualni znaky, zmény pachii, silné magnetické anomalie a zvuky. c. béhem findlniho nasmérovani na cil jsou pro lokalizaci
hnizda nebo vsuku do nory potieba body jako konkrétni strom, pach jezera nebo vstup do jeskyné (Mouritsen, 2018)

Pti kazdé z téchto fazi jsou zivocichy vyuzivany jiné podnéty. Napiiklad magnetorecepce neni
vyuzivana pii findlnim nasmeérovani k cili, ale naopak jsou daleko vice vyuzivany lokalni

znamé znaky v krajin€, jako stromy nebo mistni pachy (Mouritsen, 2018).

3.2 Orientace psovitych Selem

Pro preziti psovitych Selem je zivotné dulezita schopnost orientace pro hledani kofisti, pohybu
v domovském teritoriu (homing) a presunu na delsi vzdalenosti pfi hledani novych teritorii a
sledovani migrujicich zivocicha.
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3.2.1 Vyuziti orientace

3.2.1.1 Patraci chovani

Prizkum prostiedi a patraci chovani jsou dilezité pro zvitfata, aby byla schopna o prostiedi, ve
kterém ziji, shromazdit dualezité informace, které mohou pifimo nebo nepifimo ovlivnit jejich
preziti a reprodukci (Moretti et al., 2015). Wallace & Whishaw (2003) a Whishaw et al. (2001)
shodné uvadéji, ze trasa beéhem patraciho chovani je delsi a obsahuje vice zmén sméru nez trasa

navratu zpét do domovského mista.

Napriklad Walton et al. (2018) sledovali mezi lety 2011 a 2017 celkem 101 lisek pomoci GPS
obojkli. U 6 lisek pozorovali pohyb na vzdalenost vétsi nez 60 km, kdyz tyto lisky urazily
kumulativni vzdalenost od 132 do 1036 km a opustily domovské teritorium na 7 az 22 dni. Az
na jednu vyjimku byla vSechna tato opusténi sméfovana na severoseverozapad. Kumulativni
délky tras téchto liSek byly az pétkrat del§i nez pfimé vzdalenosti mezi domovskym mistem a
mistem navratu a dvé lisky urazily dalSich 114 a 256 km, nez se vratily do svého pivodniho

teritoria.

3.2.1.2 Homing

Homingem oznacujeme schopnost vratit se zpét do znamého mista, typicky domovského
teritoria, doupéte apod. Vybornych orientacnich schopnosti pst bylo vyuzivano jiz za prvni
sveétoveé valky a to na obou stranach fronty. Némecké armada vyuzivala psy nejenom k ostraze,
ale také jako poslicky a k vyhledavani zranénych vojakt v zemi nikoho (uvadi se, ze 600 psu

zachranilo ptes 3000 zivot) (Monestier, 1996).

Na druhé strané fronty zalozil v roce 1917 podplukovnik Edwin Richardson Skolu valecnych
psu, kde pripravoval psi poslicky a hlidaci psy pro valecné ucely. Béhem vycviku ho
fascinovala schopnost psu vratit se z neznamého terénu zpét. Proto se vyzkumu homingu u psu
vénoval i po skoncCeni 1. svétové valky. Béhem svého vyzkumu konstatoval, ze schopnost psa
vratit se zp€t na znamé misto neni mozné vysvetlit prostiednictvim béznych smysla, jako je
zrak, sluch nebo cCich. Richardson dokonce vypozoroval, ze vycviCeni, a dokonce i polo
vycviceni psi dosahovali lepSich vysledkd za tmy nebo husté mlhy neZli za denniho svétla

(Richardson, 1951).
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Obdobné zjisténi publikoval také védec Bastian Schmid, ktery zkoumal schopnost homingu tfi
psu vysazenych v neznamém prostiedi. B€hem navratu je spolu s tymem pomocnika pozoroval
a popisuje, ze psi pii cest€¢ domud témér nepouzivali nos a po kratkém zorientovani, se se
zvednutou hlavou vydali smérem k domovu. Schmid nazyva tento neznamy smysl ,,absolutni

smysl pro orientaci® (Schmid, 1932).

K obdobnym zavéram dochazi také Miiller (1965), ktery mezi lety 1953-1962 provadél jedny
z nejveétsich a nejsystematictéjSich experimentt s orientaci a homingem pst. Miiller popisuje
chovani psu pfi navratu v neznamém prostiedi a stejné jako jeho predchidci konstatuje, ze
orientace zrakem hraje velmi malou roli. Pii opakovani experimentt nevolili psi stejnou trasu
zpét, ale naopak pouzivali zkratky. To ukazuje na schopnost pst naucit se, jak najit spravny
smér zpét a na zakladé toho prizpasobit trasu navratu. Zpusob, jakym pes nebo jiné libovolné

zvite urCuje svoji geografickou pozici a smér domu vsak objeven nebyl.

Benediktova et al. (2020) uvadéji, ze psi voli po vzdaleni se od mista vypusténi zpét k vidci tii
rozdilné strategie:
e Tracking, pes sleduje svou stopu zpét k mistu vypusténi

e Scouting, hledani zkratky za vyuziti schopnosti navigace
e Kombinace obou strategii

A déle Benediktova et al. (2020) uvadeji, ze vyuziti zkratek je pro psa naro¢néjsi na navigaci,

ale navrat trva kratsi dobu a vede po kratsi trase zpét. Lovecky pes tim Setfi energii.

3.2.1.3 Migrace

Migrace je komplexni adaptace, ktera vznikla na zaklad€ ptsobeni prostfedi na zvitata. Vznikla
jako odezva na distribuci potravinovych zdroju ¢i pritomnost predatorti. Migrace se vyvinula u
jednotlivych skupin organismil postupné a nezavisle na sob€. Migracni pohyb se postupné
prodluzoval a nasledkem pfirozeného vybéru se pohyb postupné stabilizoval (Cresswell et al.,

2011). Psovité Selmy migracni chovani neprojevuji, a proto se jim tato prace dale nezabyva.
3.2.2 Mechanismy orientace
3.2.2.1 Integrace cesty

Pojem integrace cesty, jako zakladni slozky prostorové navigace u mnoha druhi (Etienne &

Jeffery, 2004) zavedli (Mittelstaedt & Mittelstaedt (1982), aby popsali neustaly proces
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aktualizace sméru a vzdalenosti béhem pohybu z vychoziho bodu. Podle Miiller & Wehner
(1985) integrace cesty znamena, zZe zvire je schopno nepretrzité uréovat svou souc¢asnou polohu
ze své minulé trajektorie a v dusledku toho je schopno vratit se do vychoziho bodu volbou
pfimého sméru, spiSe nez sledovanim své odchozi trasy“. Cattet & Etienne (2004) prokazali, ze
psi pouzivaji integraci cesty. Pripravili experiment, pfi kterém pstim ukazali misto s potravou a
pak je se zakrytyma ocima a uSima odvedli na prot&si misto zkuSebni ohrady. V 36 ze 40
pokust se psi vydali pfimo k potrave, ptipadné do jeji blizkosti. V ramci experimentu byly

provedeny i kontrolni pokusy, pii kterych psi nevidéli, kde je potrava.

Integrace cesty byla primarné studovana béhem homingu, pii kterém se zvite vraci naptiklad
do svého doupéte nebo hnizda poté, co shani potravu. Podle Etienne & Jeffery (2004) je
orientace bez vné&jSich signall jako jsou orientacni body, napfiklad v noci, zaloZzena na
kontinuélni aktualizaci polohy psa, zalozené na méfeni urazené vzdalenosti. Etienne & Jeffery
(2004) predpokladali, ze integrace cesty ,,sama o sobé vykonava funk¢né dilezitou kontrolu
nad navigaci pouze tehdy, pokud ji zvife miize kombinovat s nauCenymi strategiemi anebo

prostorovymi podnéty ze znamého prostiedi®.

3.2.2.2 Sledovani vlastni stopy

Diky vybornému c¢ichu psovitych Selem je vSeobecné predpokladano, ze jsou pfi navratu
schopni sledovat vlastni stopu.

Polgar et al. (2015) zjistili, Ze navzdory schopnosti pst vyuzivat pro ziskavani informaci Cich,
davaji néktefi psi radéji prednosti jinym zdrojim informaci pfi feSeni zakladnich vybérovych
uloh. Vysledky jejich experimentt naznacili, Ze pokud je pes vicekrat vystaven stejné situaci,
tak i presto, ze ji poprvé uspésné vyftesil pomoci Cichu, tak se ziskanou zkuSenosti postupné
preferuje jiné strategie feSeni.

K podobnym zavérim dosli i Szetei et al. (2003), ktefi zjistili, Ze psi preferuji socialni,

kognitivni a prostorové podméty vuci Cichovym.
3.2.2.3 Pilotovani

Pti pilotovani jsou vyuzivany alothetické nebo externi podnéty, tj. vizualni, ¢ichové nebo

sluchové (Loewen et al., 2005) a zvife tak neni zavislé na znalosti své skutecné polohy.

18



Alothetické podnéty jsou relativné stabilni podnéty, se kterymi lze pocitat jako s referencemi
po pomémeé dlouhou dobu. Vizudlni a sluchové podnéty musi byt v urcité vzdalenosti od
zvitete, aby zustaly relativné fixované ve vzajemné poloze ke zvifeti, kdyz se pohybuje a
umoznily mu najit sebe sama nebo umistit se ve vztahu k témto podnétim (Whishaw et al.,

2001).

Whishaw et al. (2001) také uvadé&ji, ze alothetické zdroje informaci jsou vyuzity nejen pro

pilotovani, ale také pro navigaci integraci cesty.

3.2.2.4 Urceni sméru (Compass orientation)

Mouritsen (2018) uvadi tfi razné zpusoby, které zvifata pouzivaji k urCeni sméru

k zamyslenému cili. Slunecni kompas, hvézdny kompas a magneticky kompas.

Vyuziti slunecniho kompasu se mlad’ata musi naucit a zda se, ze zvirata spoléhaji pouze na
azimut k poloze slunce (Wiltschko et al., 1976). K vyuziti slune¢niho kompasu, ktery lze pouzit
pro orientaci na del§i vzdalenost musi mlad’ata pozorovat a ucit se drahu slunce a musi propojit
azimutalni polohy slunce s jejich cirkadiannimi hodinami (Wiltschko et al., 1976), (Heinze &
Homberg, 2007). Zvifata jsou schopna korigovat vyuziti informaci ze slune¢niho kompasu
v zavislosti na ménici se poloze slunce na obloze v jednotlivych ro¢nich obdobich (Wiltschko

et al., 2000).

Také vyuziti informaci z hvézdného kompasu se musi mlad’ata nejprve naucit (Emlen, 1975).
Hvézdy jsou vyuzivany zejména pifi no¢ni migraci ptaka (Michalik et al., 2014). Mlad’ata
nemaji zadné zdédeéné znalosti o tom, jak by méla hvézdna obloha vypadat, ale misto toho se
na severni polokouli rodi s tim, zZe maji hledat rotujici svételné body na obloze a zZe stied rotace

je tfeba interpretovat jako sever (Emlen, 1975; Michalik et al., 2014).

Jako magneticky kompas je oznaceno chovani, kdy je smérova informace ziskana s pomoci

znalosti o sméru magnetického pole zemée (Wiltschko & Wiltschko, 2005).

Cheung et al., (2008) uvadéji, ze magneticky kompas neslouzi jen jako zdroj prosté smérové
informace, ale je spiSe spojenim mezi riznymi globalnimi referencemi a systémem integrace

cesty, diky cemuz dochéazi k redukci odchylek naakumulovanych z prostého urceni sméru k cili.

Benediktova et al. (2020) popisuji zajimavy fenomén, kdy v ptipadé, ze se pes vraci zpét
k majiteli po jiné trase, nez po které od ného odesel, tak v bodé€ navratu se pes nejprve pohybuje

cca 20 m v ptfimém sméru zarovnaném podél severojizni magnetické osy zemé a tento jev
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nazyvaji kompasovy b&h. Pfi tomto stereotypné opakovaném pohybu predpokladaji jako vysoce
nepravdépodobné vyuziti vizualnich, Cichovych nebo nebeskych podnétd. Naopak za

pravdépodobné oznacuje vyuziti informace o sméru magnetického pole.

Obdobné zjisténi publikoval také Cerveny (2011), ktery studoval smérové preference a
uspésnost lisSek pii lovu mys$i a zjistil, ze lisky pfi mySkovani preferuji myskovani smérem
k severu nebo severovychodu. Pfi mySkovani timto smérem maji také vyznamné vyssi

uspeésnost.
3.2.2.5 Mapy

Pfi opakovaném prochazeni krajinou maji zvifata schopnost ukladat prostorové informace,
vztahy mezi objekty a jejich atributy do paméti a tim si vytvareji kognitivni mapy. Tuto teorii
z oblasti chovani zivoCicht ovéfoval jiz v roce 1948 Edward Tolman, ktery provedl experiment
na potkanech v bludisti (Tolman, 1948). Opakovanym prochdzenim stejného prostredi se také
zvySuje uspesnost navigace (Spencer, 2012) a vytvoreni kognitivni mapy umoziiuje vyuzivani

zkratek pro optimalizaci tras okolo prekazek (Poulter et al., 2018).

Benhamou (1997) uvadi, ze referencni systém, ktery zvife pouziva k zapamatovani si polohy
skrytého mista, kam se muze vratit, Ize teoreticky definovat jako "sebestiedny", "lokalni" nebo
"celkovy". Podle referencniho systému se poloha cile zapamatovava bud pomoci
egocentrického kodovani, které urcuje smér a vzdalenost k cili vzhledem k aktudlni poloze
zvitete, exocentrického kddovani, které uruje zdanlivou konfiguraci blizkych orienta¢nich
bodl vnimanych z cile nebo exocentrického kddovani zalozeného na globalni reprezentaci
prostoru v celém rozsahu pohybu. Dale uvadi, ze polohu cile si 1ze zapamatovat soucasné ve
ttech referencnich systémech, které se vzajemné dopliuyji, nikoli vylucuji. Naproti tomu
neexistuje podle ného zadny jasny dukaz, ktery by potvrzoval, ze zvife je schopno spoléhat se

na globalni reprezentaci prostoru.
3.2.3 Smysly zapojené do orientace

Lovecky pes potiebuje ke sledovani kofisti Cich, zrak a sluch. Zrakovy systém psu se
pfizptsobil k vyuziti urcité ekologické niky tim, ze zlepsil zrakovou vykonnost za §patnych
svételnych podminek a zaroveri si zachoval dobrou funkci za Siroké §kaly svételnych podminek,

veetné denniho svétla (Miller & Murphy., 1995).
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Gazit & Terkel (2003) zkoumali, zda psi vycvi€eni pro detekci vybu$nin maji rozdilnou
uspesnost pii hledani, pokud maji moznost vyuzit i zrak. Ukazalo se, ze Cich byl hlavnim
smyslem, ktery psi pouzivali k detekci nejen pfi §patné viditelnosti, ale i za plného svétla. Déle
se ukdzalo, ze ani pifitomnost, ani faktickd nepfitomnost svétla neméla rozdilny vliv na

schopnost pst detekovat vybusninu

3.2.3.1 Cich

Psi jsou znami pro sviij vyborny ¢ich. Historicky bylo mnoho plemen psu specialné vyslechténo
a chovano, aby pomahalo lidem pfi lovu, pii hledani poranéné zvére nebo pii vyhanéni zvéte z
ukrytu. Zachranafisti psi jsou schopni hledat pohfeSované lidi nebo lidi uvéznéné pod sutinami.
Neni divu, ze mezi badateli 1 laiky je vysoké povédomi o dobife vyvinutych ¢ichovych

schopnostech psu.

Vynikajici ¢ich psa se také odrazi ve velkém poctu neuront v ¢ichovém epitelu, jejichZ pocet
se odhaduje mezi 220 miliont a 2 miliardami (Moulton, 1977) ve srovnani s 2—5 miliony
¢ichovych neurond u lidi. V experimentech zamétenych na detekci pachu (pfitomného nebo
nepiitomného) bylo zjisténo, ze psi jsou 100krat nebo 1000krat lepSi pfi zaznamenavani

pfitomnosti pachu ve srovnani s lidmi (Szetei et al., 2003).
3.2.3.2 Sluch

Po Cichu je sluch u psa druhym velice dobfe vyvinutym smyslem. Pes je schopen slySet Sumy
az na 6krat vétsi vzdalenost nez ¢loveék. Oproti ¢loveéku je pes schopen vnimat vyrazné vys§si

frekvence zvuku a to az 36 kHz (Hanzal, 2016).

3.2.3.3 Zrak

Zrak pst byl uzpusoben pro vyuziti v Sirokém rozsahu svételnych podminek s diirazem na
detekci pohybu, namisto rozliSeni statickych detailti a dale pro detekci podnétd, které jsou od

psa relativné daleko (Pongracz et al., 2017).

Ostrost vidéni psa je zavisla na optickych a nervovych mechanismech (napf. struktura oka,
zdravi oka, interpretace mozku). Ostrost vidéni psu je obtizné méfit, ale obvykle se odhaduje,
ze je podstatné horsi nez u lidi. Na zakladé fady studii vyuZivajicich rizné metody, jako je

behavioralni testovani, méfeni vizualné evokovanych kortikalnich potencialt, vzorova
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elektroretinografie a optokinetické odezvy. Miller & Murphy (1995) odhadli zrakovou ostrost
typického psa na 20/75. Tato hodnota naznacuje, ze ze vzdalenosti 20 stop by pes mohl vnimat

predmét, ktery by osoba s normalnim zrakem mohla rozlisit na vzdalenost 75 stop.

Binokularni prekryti oznacuje piekryvajici se ¢ast vizualni scény, ktera je pozorovana ob&€ma
ofima. U psu existuyji rizné odhady binokularniho prekryvani, které se li§i na zaklade
obrovskych rozdila v typech morfologie obliceje a také na metodice pouzité k vypoctu odhadu.
Miller & Murphy (1995) uvadé&ji, ze v behavioralnich studiich bylo binokuldrni prekryti

odhadovano na zhruba 30-60°.

3.2.3.4 Magnetorecepce

Schopnost ZivoCichi vnimat magnetické pole Zemé byla predmétem zkoumani mnoha

védeckych praci (napt. Benediktova et al., 2020; Cerveny et al., 2017; Hart et al., 2013).

Receptory, kterymi by zvifata vnimala magnetické pole, zatim nebyly s urcitosti popsany
(Nordmann et al., 2017). Nicmén€¢ zaveéry zbehavioralnich, histologickych,
neuroanatomickych a elektrofyziologickych studii vedly k nékolika teoriim, které by se mohly
vztahovat i na suchozemské savce, vCetné psu. Burda et al. (2020) povazuji za nejvyznamnéjsi

z nich teorii zalozenou na magnetitu a teorii radikalovych part.

Je obecné akceptovano, Ze schopnost savci vnimat magnetické pole je alespon Castecné
zprosttedkovana magnetickymi ¢asticemi. A to i pfesto, Ze receptory vnimajici magnetismus
nebyly jesté identifikovany a mechanismus pfenosu magnetické informace do nervového

impulsu stale neni vyfeSen (Kirschvink et al., 2010; Wiltschko & Wiltschko, 2012) .

Dal§im moznym mechanismem magnetorecepce u zivoCichl je teorie zalozena na vlivu
magnetického pole na radikalové pary. Pravdépodobné ve vazbé na fotoreceptory (Ritz et al.,
2000). Magneticky kompas vychazejici z tohoto principu neni citlivy na polaritu magnetického
pole. Proto zvife pohybujici se rovnomérné s magnetickymi siloCarami zemé neni schopno

rozlisit, zda se pohybuje na sever nebo na jih (Wiltschko & Wiltschko, 1972).

3.3 Kognitivni schopnosti psti ve vztahu k ¢lovéku

Psi a lidé jiz dlouho pozoruhodnym zptsobem spolupracuji. Po tisice let psi pomahaji lidem pfi
lovu, hlidaji lidska obydli a hospodaiska zvifata a varuji Cloveéka pied nebezpeCim, které
nemuze vnimat (Hare & Woods, 2013). Diky Slechténi, chovu a vycviku se tento kooperativni
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vztah u dnesnich pracovnich pst dale posilil. Vodici psi pomahaji lidem bez zraku a sluchu.
Detekéni psi pouzivaji Cich k nalezeni bomb, paSovaného zbozi, nemoci, a dokonce i
ohrozenych zvifat. AsistenCni a terapeutiCti psi pomahaji détem i dospélym s télesnym
postizenim nebo s potfebou emocni podpory. Lovecti psi nahanéji zver na lovce. VSechny tyto
prace jsou dukazem toho, ze vztah psu k lidem zistava v dnesni spole¢nosti zasadni (Hare &

Ferrans, 2021).

Hare et al. (2002) a Riedel et al. (2008) shodné uvadéji, ze schopnost psich §ténat Cist lidska
gesta se objevuje v raném stadiu vyvoje, bez ohledu na historii a zptsob jejich chovu. A zda se,
Ze jsou piipraveni porozumét lidem nezavisle na mife predchoziho kontaktu s lidmi. Stéfiata
asistencnich psu, stejné€ jako necistokrevna Sténata jsou schopna chapat lidska gesta jiz kolem

veéku odstavu (Stewart et al., 2015; Bray et al., 2021).

Horschler et al. (2019) uvadéji, ze z pohledu fylogenetiky méla v experimentech tykajicich se
schopnosti porozumét lidskym gestim vSechna studovana psi plemena a populace uspésnost
nad urovni ndhody. Dokonce 1 australsky pes Dingo, ktery nebyl vystaven ume¢lé selekci, je

schopen vyuzit lidské gesta jako pomoc pii hledani potravy (Smith & Litchfield, 2010).

Salomons (2021) porovnaval skupinu 44 §téfiat a 37 vl¢at ve véku 5—18 tydnt na souboru
kognitivnich uloh. Béhem vyzkumu zjistil, ze psi Stéiata 1épe Cetla lidské gesta a navazovala
vice o¢niho kontaktu s lidmi nez Sténata vlka. Tyto dva druhy byly podobné pritahovany k
objektim a fungovaly podobné na nesocialnich méfenich paméti a testech inhibi¢ni kontroly.
Tyto vysledky demonstruji roli domestikace pfi zlepSovani kooperativnich komunikacnich

dovednosti pst prostiednictvim selekce na vztah k lidem, ktera pozménila vyvojové drahy psu.

K obdobnému zavéru dosel 1 Hare et al. (2002), ktery ve své studii porovnaval kognitivni
schopnosti pst s kognitivnimi schopnostmi Simpanzt a vlka. Pripravil sérii testi pro oveéfeni,
jak jsou jednotlivé druhy schopny porozumét lidskym signalim oznacujicim mista s ukrytou
potravou. V této studii zjistil, ze psi jsou v téchto ulohach Uspésnéjsi nez Simpanzi a ze vlci,
ktefi byli vychovani lidmi, nevykazuji stejné dovednosti, zatimco Stéfiata domacich psi stara
jen nékolik tydni, a dokonce i ta ktera méla maly kontakt s lidmi, tyto dovednosti vykazuji.
Tato zjisténi podle ného naznacuji, ze béhem procesu domestikace byli psi selektovani pro
soubor socialné-kognitivnich schopnosti, které jim umoziuji komunikovat s lidmi jedine¢nym

zpusobem.
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Horn et al., (2012) studovali, zda jsou psi schopni aktivné iniciovat komunikativni interakci
s Clovékem. K tomu byly pfipraveny dva experimenty s problémovymi situacemi (prazdny
pfistroj a zablokovany pfistroj). V prvnim experimentu se ukazalo, ze psi se vice ohlizeji na své
majitele, pokud jsou predtim povzbuzovéni, nezédvisle na feSeném problému. Druhého
experimentu se ucastnili dva pomocnici a psim bylo na zacatku experimentu ukazano, ze kazdy
z nich umi fesit pouze jeden z problémt. Béhem experimentu bylo zjisténo, ze psi se naucili
poznat, ktery z pomocnikti umi doplnit prazdny pfistroj. Nezavisle na problému vsak vzdy
nejprve oslovili pomocnika, ktery umél odblokovat pfistroj. Vysledky této studie naznacily, ze
psi mohou mit omezené chapani fyzickych problému a toho, jak je muze Clovék vyfesit, ale

presto jsou psi schopni piizpuisobit své chovani charakteristice chovani svého lidského partnera.
3.4 Alpsky brakyr jezevcikovity

3.4.1 Historie plemene

Alpsky brakyft jezevcikovity je jednim z nejstarSich psich plemen (Firer von Haimendorf ,
1928). Vyobrazeni psi obdobného exteriéru se objevuje uz na obraze ,Zjeveni svatého
Eustacha“ od malife Pisanella zroku 1439. V oblasti Krusnych hor a v Alpach se uz od
pradavna vyuzivali k vyhanéni zvéfe nizkonozi honi¢i pfipominajici svym vzhledem dne$ni
alpské brakyte. V roce 1932 byl alpsko-krusnohorsky jezevcikovity brakyt uznan rakouskou
kynologickou organizaci jako tfeti plemeno barvare. Na alpského jezevcikovitého brakyte bylo
jméno zménéno v roce 1975 a Mezinarodni kynologicka federace (FCI) v tomto roce uznala

jako zemi ptivodu Rakousko.
3.4.2 Popis plemene

Jedna se o silné nebojacné lovecké psy s nizkyma nohama a silnou konstituci. Dorustaji vysky
34-42 cm. Télo alpského brakyte pusobi robustné a plemeno se vyznacuje velkou vytrvalosti,
vybornym ¢ichem, inteligenci a samostatnosti pfi lovu. I pfes pavodni vyslechténi na lov zajict
a liSek se dnes s uspéchem pouziva i pfi naharikach na Cernou zvéf, vysokou a k dosledim

sparkaté zvere (Tandler et al., 1996).
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3.4.3 Zpusob prace alpského brakyre jezevcikovitého

Doménou alpskych brakyit jsou lesni reviry s dostatkem zveére, kde najdou uplatnéni nejen pri
naharikach na sparkatou zvéf, ale také pti dosledech. Pti spole¢nych lovech prohledava brakyt
samostatné le¢ a po vyhledani zvéfe pronasleduje hlasité zver po stop€ a snazi se ji nahnat az
na stielce. B€hem postupu leci je zadouci, aby brakyt pravidelné ovéroval pozici svého vidce
a aby byl schopny se po vyhnani zvéfe mimo leC zorientovat a vratit se zpét k vidci (Hafemann,

2011).

Na dosledu poranéné zvére jsou brakyfti nejcastéji vedeni na barvarském femenu, na kterém
spolu s vidcem sleduji stopu zvéie az ke zhaslému kusu. V piipad€, ze béhem dosledu dojde
ke kontaktu s poranénou zvéfi, je brakyt nejcasté)i vypustén a snazi se zvel dobehnout a zastavit

ji do prichodu lovce, aby ji bylo mozné dostrelit (Hafemann, 2011).

Specifickym zptusobem lovu brakyit je tzv. ,,brakovani®. Pfi tomto historickém zptsobu lovu
musi brakyt po vyhledani srstnaté zvéte tuto zvef tak dlouho pronasledovat a nahanét, az se mu
ji podafi nahnat zpét na misto vyhledani a zde muze byt tato zvéf na znamém ochozu ulovena
lovcem. Tento zptisob lovu klade u brakyie zvySené naroky na jemny nos, vytrvalost na stopé

a také orientaci (Tandler et al., 1996).
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4 Metodika

4.1 Sledovani jedinci

V experimentalni ¢asti bakalarské prace byli vyuziti dva jedinci plemene alpsky jezevcikovity
brakyt. Sestilety chovny pes Azzy z Hostejn a jeho tiileta dcera Molly z Macovic. Oba brakyii
jsou lovecky vedeni a intenzivné€ vyuzivani pii spoleCnych lovech na sparkatou zvétr a
dosledech. Pes Azzy absolvoval jak barvarské zkousky honicu, tak klubové honicské zkousky .
Fena Molly slozila vroce 2019 barvarské zkousSky honi¢i a v obdobi sbéru dat byla

pfipravovana na klubové honi¢ské zkousky, které v I. cené slozila 30.10.2021.

V obdobi sbéru dat doslo bohuzel pii lovu k thynu psa Azzyho a dale bylo po dohodé s vedouci

bakalafské prace pokracovano ve sbéru dat pouze s fenou Molly.

Obrazek 2: Azzy z HoStejn (Foto autor)
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Obrazek 3: Molly z Macovic (Foto autor)

4.2 GPS obojek Tracker G1000 Maximal

Ke sledovani a zaznamu polohy pst byl vyuzit sledovaci GPS obojek Tracker G1000 Maximal.
Jedna se o zafizeni, které k urCeni polohy vyuziva jak signalu systému GPS, tak systému
Glonass. Toto zafizeni zaznamenava v nastaveném intervalu soufadnice polohy, Cas a pocet
satelitd a tyto informace pak ptes 2G nebo 3G mobilni sit’ uklada na serveru firmy. Casovy
odstup jednotlivych zaznamenanych boda je ovlivnén dostupnosti a odezvou mobilni sité.
V praxi se pro nastaveny interval aktualizace polohy 3 sec. pohybuje skuteCny interval

ulozenych bodu v rozmezi hodnot 1-5 sec.

Obrdzek 4: Obojek Tracker G1000 Maximal (Zdroj: www.tracker.fi)

Pro zobrazeni polohy obojku v terénu je vyuzivana mobilni aplikace Tracker Hunter, pomoci
které Ize nastavit interval sledovani, zobrazit trasu psa a vidce v mapé¢, pfidavat do mapy body

zajmu a exportovat polohova data pro dalsi zpracovani.
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Obrazek 5: Aplikace Tracker Hunter. Fialové je oznacena trasa psa, zelené trasa viidce. Cervené zvyraznény je usek trasy
kde pes hlasil (Foto autor)

4.3 Kamera Garmin Virb

Pro audiovizualni zaznam pohybu psa byla na vestu psa umisténa akéni kamera Garmin Virb
Elite. Tato kamera ma integrovany GPS piijimac a akcelerometr, diky tomu jsou zaznamenana

videa doplnéna i polohovou informaci a informaci o zrychleni.

Obrazek 6: Kamera Garmin Virb Elite (Zdroj: www.garmin.com)

4.4 Sbér dat

Sbér dat probihal v lesnim terénu na pfipraveném okruhu o délce cca 2,6 km. Aby se pes
seznamil s trasou okruhu, dvakrat jej proSel na voditku. Po seznameni s okruhem probihal sbér
dat se psem Azzym od 7.5.2021 a z divodu jeho uhynu byl sbér dat ukonéen predcasné. S Molly
byl po seznameni prvni okruh absolvovan 24.4.2021 a sbér dat byl ukoncen 6.12.2021.
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Na zacatku kazdé vychazky byla zaznamenana sila a smér vétru. Béhem sbéru dat byla GPS
obojkem s nastavenou frekvenci 3 sekundy zaznamenavana poloha psa a vidce. V piipadé
uteku psa od vudce byly v mobilni aplikaci Tracker Hunter vytvofeny dva nové body zajmu
pro uték a navrat k vidci. Pokud se jednalo o Gték za zvéfi a piipadné i pes pii sledovani stopy

zvéte hlasil, tak byl zaznamenan také druh zvéfe a informace o hlaseni.
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Obrdzek 7: Okruh pro sbér dat. Trasa viidce je vyznacena svétle modre, trasa psa cervené. Vlajecky oznacuji pocatky a konce
utekii. Text u viajecek popisuje datum a poradové cislo utéku a zda se jednd o zacatek nebo konec (Foto: Autor)
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4.4.1 Uték psa

Za Gték bylo povazovano vzdaleni se psa od vidce a z okruhu, kdy pes ztratil vizualni kontakt
s vudcem. Pokud se pes vzdalil na méné nez 100 m, tak bylo s ohledem na okolni podminky
individualn€ posouzeno, zda je mozné takové vzdaleni se povazovat za uUték. Psi nejcastéji
odbihali po ochozech zvéfe, za zivou zvéfi po teplé stopé anebo z divodu vyhledavani zvére

v mlazinach.
4.4.2 Bod navratu

Bod navratu je misto na trase utéku, ve kterém se pes rozhodl vratit zpét k vidci. Tento bod
nebyl ur€ovan bezprostredné pti sbéru dat, ale byl uren az na zakladé vyhodnoceni trasy utéku.
Predpokladem je, ze pes by mél pred pfechodem do névratové faze utéku zpomalit nebo

dokonce zastavit.

utek 07052021A_01b1

*g Azzy 070520214_01d 001 x

Azzy utek 07052021A_01a1

Obrdzek 8: Utek psa zvyraznény fialovo barvou, trasa viidce je vyznacena svétle modrou a bod navratu je oznacen Zlutym
koleckem. Modré viajecky oznacuji pocatecni a koncovy bod utéku.
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4.5 Zpracovanidat

Polohova data s trasou psa, trasou viidce a body zajmu nasbirané béhem jednotlivych vychazek
bylo nutné vyexportovat pomoci mobilni aplikace Tracker Hunter do soubort ve formatu GPS
Exchange Format (GPX). Pred vlastnim vyhodnocenim parametrii zaznamenanych utéka bylo

nutné data pfipravit v program Base Camp od firmy Garmin.
4.5.1 Priprava dat v programu Garmin Base Camp

Program Base Camp slouzi k vytvareni, Gprave a tfidéni tras vyexportovanych z GPS pfistroju.
Vyexportované GPX soubory se zaznamem jednotlivych tras a z&jmovymi body byly
naimportovany do tohoto programu, aby bylo mozné pfipravit data pro vlastni zpracovani

v programu Matlab.

Importovany soubor strasou psa byl nejprve piejmenovan ve formatu ,jménoPsa
DDMMRRRRA _detail, a dale z ného byly vyextrahovany trasy jednotlivych atéka ve formatu
nazvu ,jménoPsa DDMMRRRRA potadovéCisloUtekud. Na konci piipravy dat se viechny

trasy utékt vyexportovaly pro vlastni zpracovani v programu Matlab.
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( 1zek 9: Detail utéku. Fialovou barvou je zvy én konkrétni uték, cerve e ‘e X X svétle
Obrazek 9: Detail utéku. Fial b Je zvyraznén konkrétni uték, cervenou barvou je vyznacena trasa psa a svétle
modrou barvou trasa viidce. Viajecky oznacuji zacatek a konec utéku (Foto autor)

4.5.2 Skript v programu Matlab pro vyhodnoceni tras

V ramci bakalaiské prace byl pro ziskani parametrii jednotlivych utek( vyuzit predem
pfipraveny skript v matematickém programu Matlab (MatLab R2010b, Mathworks, Inc.,
Natick, MA, USA). Matlab je skriptovaci integrované prostiedi urcené pro védeckotechnické

ucely, matematické vypocty, modelovani a také pro zpracovani audiovizualnich dat.

Dulezitym parametrem kazdé trasy uté€ku je bod, ve kterém se sledovany pes zacal vracet zpét
ke svému vudci. Pro jeho zjisténi rozdéli vyhodnocovaci skript trasu na deset stejné dlouhych
usekt a pro kazdy usek spocita prumérnou rychlost pohybu. Jako bod navratu je navrzen bod

s nejnizsi rychlosti z tseku s nejmensi praimérnou rychlosti.

V audiovizualnim zaznamu bylo ovéfeno, zda v navrzeném bod¢ pes nestoji naptiklad proto,
ze pije z kaluze nebo se vyprazdiuje. Pokud bylo ovéfeno, ze neni pravdépodobné, ze navrzeny
bod je bodem navratu, tak byl vybran nejpomalejsi bod z druhého nejpomalejsiho tiseku. Pokud

ani tento bod neodpovidal bodu navratu, byl vybran nejvzdalené;jsi bod od trasy okruhu.
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U 10 % tras nebylo mozno pouzit ani jedno z vyse uvedenych pravidel a bod navratu byl uréen

subjektivné.

Kromé¢ bodu navratu vypocetl skript z pripravenych GPX soubort také nasledujici udaje:

Délka uteku

Doba trvani atéku

Bod navratu (potadové ¢islo z bodu)

Rychlost v bod€ navratu

Rychlost v bodé nasledujicim po bodu néavratu

Azimut v bodé pred bodem navratu

Azimut v bodé navratu

Azimut v bodé po bodu navratu

Azimut z bodu navratu k poc¢ate¢nimu bodu utéku

Pfima vzdalenost mezi bodem navratu a pocatecnim bodem uteku
Pfima vzdalenost mezi bodem navratu a poslednim bodem utéku
Délka utéku od pocatecniho bodu do bodu navratu

Délka utéku od bodu navratu do posledniho bodu utéku

Azimut z bodu navratu do posledniho bodu utéku

Primérna rychlost utéku po bod navratu

Primeérma rychlost od bodu navratu do posledniho bodu ttéku

Vysledky vypoctu zapisoval skript do excelové tabulky. Kromé vypoctenych udaju byl dale

v map¢ zmeéfen azimut pohybu psa a délka azimutu od bodu navratu do prvni vyrazné zmény

sméru. Tyto dva tidaje byly doplnény do souhrnné tabulky.

Obojky finské firmy Tracker, pouzité pro sbér dat, ukladaji nové polohové body i v piipadé, ze

se pes nepohybuje. To je rozdil proti GPS obojkim firmy Garmin, pro které byl skript

v Matlabu vytvoren. Matlab pak v ptipadé, ze bod navratu a nasledujici bod trasy maji stejné

GPS souradnice vypocte nulovy azimut mezi t€émito body. Z tohoto divodu musely byt v§echny

takové pripady manualné zkontrolovany a azimut s rychlosti byl v tomto ptipadé doplnén do

vysledki rucné.
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Obrazek 10: Graf kumulativnich rychlosti s vyznacenym nejpomalejsim tisekem a bodem navratu
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4 Figure 4
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Obrazek 11: Graf pritbéhu rychlosti v zavislosti na délce trvani utéku. Jednotlivé barvy predstavuji jednotlivé tiseky. Tucné je
vyznacen uisek s nejnizsi priimérnou rychlosti. Zelena hvézdicka oznacuje bod ndvratu

4.5.3 Priprava audio video zaznamu v programu Garmin Virb Edit

Audio-video zaznamy ze sbéru dat byly nejprve exportovany z kamery v programu Garmin
Virb Edit. Tento program slouzi k vytvareni, editaci videi a umoziuje do videa doplnit
prekryvnou vrstvu G-metrix (obr. 12) s udaji, jako jsou napfiklad rychlost, soufadnice, azimut,

mapa a vySkovy profil trasy.

Kazdy zaznam byl rozdé€len tak, ze pro kazdy uték psa bylo vytvoreno jedno video, které bylo
nasledné pro dalsi zpracovani vyexportovano do formatu MP4. Soucasti exportu kazdého videa

je i soubor GPX se soufadnicemi a dalS§imi parametry trasy zaznamenané na videu.
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Obrazek 12: Video v Garmin Virb véetné G-metrix (Foto autor)

4.5.4 Vyhodnoceni azimutl v programu Oriana

Vyhodnoceni jednotlivych azimuti z tras utéku bylo provedeno v statistickém programu
Oriana. Oriana je program od anglické firmy Kovach Computing Services, ktery se pouziva pro
statistickou analyzu cirkularnich dat. Analyzy zahrnuji zakladni statistiky, jako jsou stfedni
vektor a meze spolehlivosti, testy rozdéleni jednoho vzorku, jako je Rayleightiv test, parové a
vicevybérové testy, jako je Watsoniv-Williamstuv F-test a chi-kvadrat test a parové korelace.
Program také zobrazuje data v grafech riznymi zpusoby, véetné ruzicovych diagramd,

kruhovych histogramt nebo vétrnych riizic, coz umoziuje snadno demonstrovat zakonitosti.

Bylo vyhodnoceno jak angularni, tak axialni rozlozeni azimutii. Axialni rozlozeni bylo pouzito

pro azimuty z bodu navratu, které ukazovaly na bimodalni chovani sledovanych psu.
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5 Vysledky

5.1 NaAavratové strategie

Pro navrat zpét na trasu okruhu a k viidci vyuzivali oba psi 3 zakladni strategie:

e Navrat zpét po vlastni stopé€ (Tracking)
e Nadbihani po nové trase (Scouting)

e Kombinaci navratu po vlastni stopé s nadbihanim

Pfi navratu po vlastni stop€ se pes v bodé navratu otocil a sledoval trasu po které se pohyboval

z mista kde opustil okruh az k bodu navratu (obr. 13).

- yAzzy utek 26052021A_150
5

hyg

Obrazek 13: Uték s navratem po vlastni stopé. Trasa iitéku je vyznacena fialovou barvou, modré viajecky oznacuji zacatek a
konec utéku. Trasa viidce je svétle modrou barvou

Pokud se pes z bodu navratu pohyboval po nové trase a diky vyuziti zkratek se po ni dostal zpét

na okruh, tak mluvime o strategii navratu nadbihanim (obr. 14).
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Obrazek 14 Navratova strategie nadbihanim. Trasa utéku je vyznacena fialovou barvou, modré viajecky oznacuji zacatek a
konec utéku. Trasa viidce je svétle modrou barvou

V nékterych pripadech doslo k tomu, Ze se pes po Casti trasy navratu pohyboval po vlastni stop¢,
ale v prib&hu navratu se z vlastni stopy odklonil a zvolil pro navrat na okruh a k vudci zkratku
(obr. 15).

38



Obrazek 15: Navrat kombinaci sledovani viasini stopy a nadbihani. Trasa utéku je vyznacena fialovou barvou, modré
vlajecky oznacuji zacdtek a konec utéku. Trasa viidce je svétle modrou barvou

5.2 Nameérena data Azzy

Na 6 vychazkach bylo zaznamenano celkem 16 utéku, ale pfi jednom z nich nenasel pes
cestu zpét. Pohyboval se stale dokola na malém prostoru uvniti okruhu, a proto byl z
bezpecnostnich divodu odchycen. Pes Azzy vyuzil celkem 5x (33 %) strategii nadbihani,
4x (27 %) kombinoval sledovani vlastni stopy s nadbihanim a 6x (40 %) se vratil po

vlastni stop€ (tabulka 1, graf 1).

Tabulka 1: Pocty utékii psa Azzyho rozdélené podle jednotlivych navratovych strategii

Celkem | Nadbihani | Kombinace | Navrat po stopé
Pocet utéka 15 5 4 6
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NAVRATOVE STRATEGIE AZZY

Nadbihani

Navrat po 33%

stopé
40%

Graf 1: Rozdéleni Cetnosti vyuZiti jednotlivych navratovych strategii u psa Azzyho
Pti celkem 15 relevantnich utécich urazil pes celkove 16,58 km. Nejkratsi ut€k méfil 275
m a nejdelsi 5.367 m. Pramérna rychlost pii utéku byla 8 km/h. Dalsi parametry utéka

jsou uvedeny v tabulce (tabulka 2).

Tabulka 2: Priiméry, minima a maxima parametrii utékii psa Azzyho

Primérna | Minimalni | Maximalni

hodnota hodnota hodnota
Délka utéku 1106 m 275 m 5367 m
Cas trvani Gtéku 0:07:37 0:02:18 0:30:11
Priimérna rychlost 8 km/h 4 km/h 14 km/h
Délka utéku do bodu navratu 502 m 79 m 2264 m
Primérna rychlost do bodu
navratu 7 km/h 4 km/h 17 km/h
Délka trasy z bodu navratu 604 m 128 m 3103 m
Primérna rychlost z bodu navratu 8 km/h 5 km/h 12 km/h

5.2.1 Azzy ¢etnost navratli nadbihanim

Pes Azzy vyuzil zcelkem 15 zaznamenanych utéku navratovou strategii nadbihanim v 5
ptipadech. Z grafu (graf 2), ktery zobrazuje kumulativni soucet navratli nadbihanim v pribéhu
sbéru dat, nelze s ohledem na maly pocet zaznamenanych utéki usuzovat, zda ma Cetnost

navrati v prab&hu sbéru dat stoupajici charakter.
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Vyvoj poctu navratl nadbihdanim Azzy

Pocet navratt nadbihanim
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Graf 2: Kumulativni soucet navratii nadbihanim Azzyho, proloZeny linedrni spojnici trendu.

5.2.2 Azzy navratové strategie podle celkové délky utéku

Nejkratsi utek psa Azzyho byl dlouhy 275 m, a naopak nejdel§i méfil 5366 m. Celkem v 9
ptipadech pouzil Azzy pfi névratu minimaln€é na Casti navratu strategii nadbihanim. Po
rozdéleni utéku do skupin podle délek je z grafu (graf 3) vidét, ze nejvyssi podil navrata
nadbihanim nebo kombinaci je pro uteky od 1000 m do 1500 m. Ve vSech skupinach ale

dosahuje tento podil hodnoty minimalné 50 %.
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Graf 3: Podil navratit Azzyho nadbihanim nebo kombinaci pro itéky rozdélené do skupin dle délky. Z celkem 15
utékai byl nejvyssi podil navratit nadbihdnim nebo kombinaci pro titéky délky 1000 m az 1500 m

5.2.3 Azzy chovani v bodé navratu

Hlavnim parametrem, ktery byl vyhodnocen v bodu navratu byl azimut, kterym se Azzy
pohyboval z bodu navratu do dalsiho bodu trasy (graf 4) a dale azimut z bodu navratu do prvni
vyrazné zmény smeéru (graf 5). Vysledky statistického vyhodnoceni nepfesahuji ani pro jeden
z azimutd 5% hladinu vyznamnosti (p = 0,243 / p = 0,114) Rayleighova testu, a proto neni
mozné potvrdit hypotézu, ze v bodé navratu se Azzy zarovnava podél severojizni magnetické

osy. Vysledky pro vyhodnoceni pro jednotlivé azimuty jsou uvedeny v tabulce 3.

Tabulka 3: Statisticka analyza 15 utékii Azzyho. Azimut A — Azimut v pocdtecnim bodé utéku, azimut B — azimut prichodu do
budu navratu, azimut otocka start — azimut z bodu navratu do pocdtecniho bodu itéku, azimut otocka cil — azimut z budu
navratu do posledniho bodu ttéku, azimut C short — azimut z bodu navratu do dalsiho bodu, azimut C long — azimut z bodu
navratu do prvni vyrazné zmény sméru. Data type Angles/ Axial — angularni nebo axialni vyhodnocenti rozloZeni azimutii, u —
vysledny smér vektoru, r — délka vysledného vektoru, circular standart deviation — smérodatna cirkularni odchylka, p — hladina
vyznamnosti vysledného vektoru v Rayleighove testu

azimut azimut . . . .
. . azimut C |azimut C | azimut |azimut
azimut A | azimut B | otocka- | otocka
. short long Cshort |Clong
start cil
Data Type Angles Angles Angles | Angles | Angles | Angles Axial Axial
m;ﬂa” Vector | o 0sse | 60,196° | 222,473° | 20,531° | 341,441° | 331,02° | 13,154° | 16,834°
Length of
Mean Vector 0,427 0,206 0,254 0,24 0,175 0,044 0,308 0,38
(r)
Circular
Standard 74,725° | 101,913° | 94,854° | 96,728° | 106,931° | 143,454° | 43,939° | 39,862°
Deviation
Rayleigh Test
(p) 0,062 0,538 0,386 0,427 0,638 0,973 0,243 | 0,114
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azimut C short - Azzy

N

Graf 4: Axidlni rozloZeni azimutii Azzyho pro smér z bodu navratu do dalsiho bodu. Vnitini kruh predstavuje 5% hladinu
vyznamnosti (p) Rayleighova testu. Smér axialniho vektoru 13 °/193 ° ukazuje dvojita Sipka

azimut C long - Azzy

N

Graf 5: Axidlni rozloZeni azimutii Azzyho pro smér z bodu ndvratu do prvni vyrazné zmény sméru. Vnitini kruh predstavije
5% hladinu vyznamnosti (p) Rayleighova testu. Smér axialniho vektoru 16 7196 ° ukazuje dvojita Sipka

Pro ovéfeni, zda neni rozlozeni azimutii v bodé€ navratu ovlivnéno jeho polohou vici zacatku a
konci uteku smérem, z kterého Azzy do bodu navratu pfiSel, nebo smérem, kterym se Azzy
vydal na tték, byla v té€chto bodech provedena angularni analyza azimutt. Jak je patrné z grafu

(graf 6), je rozlozeni azimutd v téchto bodech nahodné.

43



azimut A - Azzy azimut otocka-start - Azzy

N N

s

(1N

Ot

azimut otocka-cil - Azzy azimut B - Azzy

) E
%

(1

Graf 6: Statistickda analyza azimutii v klicovych bodech utékii Azzyho, azimut A — azimut v prvnim bodé utéku, azimut otocka
start — azimut z bodu ndvratu do prvniho bodu utéku, azimut otocka — cil azimut z bodu ndavratu do posledniho bodu titéku,
azimut B — azimut prichodu do bodu navratu

5.3 Nameérena data Molly

Na celkem 15 vychazkach s Molly bylo zaznamenano celkem 55 atékl. Pfi jednom
z utékl fena nasla a vytlacila kus Cerné zvére a po jeho stopé€ se vratila zpét na okruh, a
proto byl uték vyloucen z dalSiho vyhodnoceni. Pfi nasledujici vychazce nasla lisku,
kterou nahnala na vidce a ztoho divodu nebyl ani tento uték dale zahrnut do
vyhodnoceni. Z 53 utéka vyuzila fena Molly celkem 22x (41 %) pro navrat k vadci
z bodu strategii nadbihanim, 10x (19 %) kombinovala pfi navratu sledovani vlastni stopy

se zkratkou a 21x (40 %) se vratila az k vudci po vlastni stop€ (tabulka 4, graf 7).
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Tabulka 4: Pocty utékii feny Molly rozdélené podle jednotlivych navratovych strategii

Celkem | Nadbihani | Kombinace | Navrat po stopé
Pocet utéka 53 22 10 21
MOLLY ZPUSOBY NAVRATU
Navrat po stopé Nadbihani

0,
40% 1%

Graf 7 Rozdéleni cetnosti vyuZiti jednotlivych navratovych strategii u feny Molly
Fena urazila pii celkem 53 relevantnich utécich 49,24 km. Nejkratsi utek méfil 156 m a

nejdelsi 2679 m. Primérna rychlost pfi atéku byla 7 km/h (tabulka 5).

Tabulka 5: Priiméry, minima a maxima parametrii tékii feny Molly

Primérnd |Minimdlni | Maximalni

hodnota hodnota hodnota
Délka utéku 929 m 156 m 2679 m
Cas utéku 0:08:42 0:01:07 0:38:27
Priimérna rychlost 7 km/h 4 km/h 15 km/h
Délka ttéku do bodu navratu 431 m 62 m 1892 m
Primérna rychlost do bodu navratu 7 km/h 3 km/h 16 km/h
Délka trasy z bodu ndvratu 499 m 94 m 2350 m
Primérna rychlost z bodu navratu 9 km/h 3 km/h 14 km/h

5.3.1 Molly éetnost navratd nadbihanim

7 53 relevantnich utéka vyuzila Molly ve 22 ptipadech navrat strategii nadbihanim. Z grafu
(graf 8) zobrazujiciho vyvoj kumulativniho poctu navrati nadbihanim na celkovém poctu utékt
je patrné, ze od 35. utéku trend poctu navrati nadbihanim zvysuje. Pro ovéfeni hypotézy, zda
s rostoucim poctem ute€ka roste i Cetnost navratd nadbihanim, je vSak vzorek namétrenych dat

pfili§ maly.

45



Vyvoj poctu navratl nadbihdnim Molly

30

25

20

15

10

Pocet navratt nadbihanim

0 10 20 30 40 50 60
Poradové Cislo utéku

Graf 8: Kumulativni soucet navratii nadbihanim Molly, proloZeny exponencidlni spojnici trendu.

5.3.2 Molly navratové strategie v zavislosti na délce utéku

Nejkratsi utek feny Molly byl dlouhy 156 m, a naopak nejdelsi méfil 2369 m. Celkem v 32
pfipadech pouzila Molly pro navrat strategii nadbihani nebo kombinaci. Po rozdéleni utekt do
skupin podle délek v intervalu 500 m je z grafu (graf 3) vidét, ze nejvyssi podil navrati
nadbihanim nebo kombinaci je ve skupiné€ nejdelSich utékt. Az na Utéky kratsi nez 500 m

dosahuje tento podil vzdy hodnoty minimalné 50 %.
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Graf 9: Podil navratit Molly nadbihdnim nebo kombinaci pro iitéky rozdélené do skupin dle délky. Z celkem 53 utékii byl
nejvyssi podil navratii nadbihdnim nebo kombinaci pro ttéky delsi nez 1500 m

5.3.3 Molly chovani v bodé navratu

Pro ovéfeni chovani v Molly v bodé navratu byla v programu Oriana provedena jak angularni,

tak axialni analyza azimuti ve vyznamnych bodech utéku (tabulka 6).

Tabulka 6: Statisticka analyza pro 53 titékit Molly. Azimut A — Azimut v pocdtecnim bodé téku, azimut B — azimut
prichodu do budu navratu, azimut otocka start — azimut z bodu navratu do pocatecniho bodu utéku, azimut otocka
cil — azimut z budu navratu do posledniho bodu téku, azimut C short — azimut z bodu navratu do dalsiho bodu,
azimut C long — azimut z bodu navratu do prvni vyrazné zmény sméru. Data type Angles/ Axial — anguldrni nebo
axialni vyhodnoceni rozloZeni azimutii, u — vysledny smér vektoru, r — délka vysledného vektoru, circular standart

deviation — smérodatnd cirkularni odchylka, p — hladina vyznamnosti vysledného vektoru v Rayleighove testu

. . azimut azimut azimut C | azimut C |azimut C |azimut C
azimut A | azimut B | otocka- |otocka
. short long short long
start cil

Subgroup Molly Molly Molly Molly Molly Molly Molly Molly
Data Type Angles Angles Angles Angles Angles Angles Axial Axial
Number of 53 53 53 53 53 53 53 53
Observations
:V';fa” Vector | 35 086° | 301,693° | 199,281° | 334,969° | 131,67° | 118,454° | 89,294° | 84,925°
vl
Length of
Mean Vector 0,243 0,04 0,198 0,127 0,108 0,154 0,222 0,09
(r)
Circular
Standard 96,39° |145,313°|103,185°|116,288° | 120,815° | 110,92° | 49,682° | 62,902°
Deviation
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Fa)y'e‘ghTeSt ‘ 0,044 ‘ 0,918 ‘ 0,126 ‘ 0,423 ‘ 0,537 ‘ 0,287 ‘ 0,073 ‘ 0,652
p

Stejné jako u Azzyho byl hlavnim vyhodnocenym parametrem azimut, kterym se Molly
pohybovala z bodu néavratu do dal§iho bodu trasy (graf 10) a dale azimut z bodu néavratu do
prvni vyrazné zmény sméru (graf 11). Z grafu (graf 10) axialniho rozlozeni azimutd pohybu

z bodu navratu je patrné kvadrimodalni chovani feny.

Vysledky statistického vyhodnoceni nepfesahuji ani pro jeden zazimuti 5% hladinu
vyznamnosti (p = 0,073/ p=0,652) Rayleighova testu, a proto neni mozné potvrdit, ze by fena

Molly preferovala pohyb z bodu néavratu stale stejnym smérem.

azimut C short - Molly

N

. = 2 observations

Graf 10: Axialni rozloZeni azimutii Molly pro pohyb z bodu navratu do dalsiho bodu. Vnitini kruh predstavuje 5% hladinu
vyznamnosti (p) Rayleighova testu. Smér axialniho vektoru 897 269 ° okazuje dvojita Sipka
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azimut C long - Molly

Graf 11: Axialni rozloZeni azimutit Molly pro pohyb z bodu navratu do prvni vyrazné zmény sméru. Vnitini kruh predstavuje
5% hladinu vyznamnosti (p) Rayleighova testu. Smér axialniho vektoru 85 °/265 ° okazuje dvojita Sipka

V ramci statistického vyhodnoceni bylo ovéfeno i angularni rozlozeni azimuti sméru pohybu
v pocatecnim bod¢ uteku, azimutu kterym Molly do bodu navratu piisla a dale azimutd z bodu
navratu do pocatecniho a koncového bodu uteku. Vysledek analyzy ukéazal, ze smér angularniho
vektoru 32° pro azimut v prvnim bod¢ utéku prekroCil 5% hladinu vyznamnosti (p = 0,044)

Rayleighova testu. Azimuty v ostatnich bodech maji ndhodné rozlozeni.
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Graf 12: Statisticka analyza azimutii v klicovych bodech itékii Molly, azimut A — azimut v prvnim bodé utéku, azimut otocka
start — azimut z bodu ndvratu do prvniho bodu utéku, azimut otocka — cil azimut z bodu ndavratu do posledniho bodu titéku,
azimut B — azimut prichodu do bodu navratu

5.4 Vyhodnoceni chovani alpského brakyre v bodé navratu

S ohledem na to, ze data byla sbirana pro jedince stejného plemene, stejnym vidcem a na
stejném okruhu, tak bylo mozné provést spolecné statistické vyhodnoceni azimuti obou psu.
Hlavnim cilem bylo opét ovéfeni chovani v bodé navratu a také byly vyhodnoceny stejné

azimuty, jako u jednotlivych psu (tabulka 7).



Tabulka 7: Statisticka analyza pro celkem 68 utékii. Azimut A — Azimut v pocatecnim bodé utéku, azimut B — azimut
prichodu do budu navratu, azimut otocka start — azimut z bodu navratu do pocatecniho bodu utéku, azimut otocka
cil — azimut z budu navratu do posledniho bodu téku, azimut C short — azimut z bodu navratu do dalsiho bodu,
azimut C long — azimut z bodu navratu do prvni vyrazné zmény sméru. Data type Angles/ Axial — anguldarni nebo
axidlni vyhodnoceni rozloZeni azimutii, u — vysledny smér vektoru, r — délka vysledného vektoru, circular standart

deviation — smérodatna cirkuldrni odchylka, p — hladina vyznamnosti vysledného vektoru v Rayleighové testu

. . azimut azimut azimut C | azimut C | azimut C | azimut C
azimut A | azimut B | otocka- | otocka-
. short long short long

Variable start C||
Data Type Angles Angles Angles Angles Angles Angles Axial Axial
Number of 68 68 68 68 68 68 68 68
Observations
:V';ea” Vector | 3g374° | 18,12° | 205,41° | 350,477° | 110,982° | 115,802° | 81,472° | 44,582°
vl
Length of
Mean Vector 0,28 0,041 0,207 0,142 0,054 0,112 0,117 0,059
(r)
Circular
Standard 91,407° | 144,818° | 101,741° | 113,273° | 138,287° | 119,968° | 59,301° | 68,202°
Deviation
Fa)y'e‘ghTeSt 0,005 | 0,892 | 0055 | 0255 | 0818 | 0,428 | 0,392 | 0,791
p

Axialni smérovy vektor pohybu z bodu néavratu ma hodnotu 81°/ 261°. Jeho hladina
vyznamnosti Rayleighova testu nepiekrocila 5 % (p = 0,392). Z grafu (graf 13) je patrna

vyrazna kvadrimodalita naméfenych dat.

Azimuty z bodu navratu az do vyrazné zmény sméru maji dle grafu (graf 14) nahodné rozlozeni
a hladina vyznamnosti (p = 0,791) Rayleighova testu pro smérovy vektor je v tomto piipade

jeste nizsi nez u smeérového vektoru pro azimuty pohybu z bodu néavratu.
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Graf 13: Axialni rozloZeni azimutit pro pohyb z bodu ndvratu do dalsiho bodu. Vnitini kruh predstavuje 5% hladinu
vyznamnosti (p) Rayleighova testu. Smér axialniho vektoru 89 ° okazuje dvojita Sipka

azimut C long

N

Graf 14: Axialni rozloZeni azimutit Molly pro pohyb z bodu navratu do prvni vyrazné zmény sméru. Vnitini kruh predstavuje
5% hladinu vyznamnosti (p) Rayleighova testu. Smér axidlniho vektoru 85 ° okazuje dvojitd Sipka

V ramci statistického vyhodnoceni bylo ovéfeno i angularni rozloZeni azimuti sméru pohybu

v pocatecnim bodé atéku azimutu, kterym oba psi do bodu navratu pfisli a dale azimutt z bodu
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navratu do pocatecniho a koncového bodu uteku. Vysledek analyzy ukézal, ze smér angularniho
vektoru 38° pro azimut v prvnim bod¢ uteku presdhl 5% hladiu vyznamnosti (p = 0,005)

Rayleighova testu. Azimuty v ostatnich bodech maji nadhodné rozlozeni stejné jako u

jednotlivych psu.
azimut A azimut otocka-start

w E w f\ E

N _/
azimut otocka-cil azimut B

w /-\ E w E
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Graf 15: Statisticka analyza azimutii v klicovych bodech utékii pro poolovana data obou psii, azimut A — azimut v prvnim bodé
uteku, azimut otocka start — azimut z bodu ndavratu do prvniho bodu utéku, azimut otocka — cil azimut z bodu navratu do

posledniho bodu utéku, azimut B — azimut
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6 Diskuze

Cilem této bakalatské prace bylo ziskat nové poznatky o nadvratovych strategiich alpskych
jezevcCikovitych brakyiu pii pohybu v lesnim terénu. Toto pivodni plemeno horskych myslivcu
se od nepaméti pouziva jako barvar k dosledim sparkaté zvéfe, nebo jako honi¢ na stopé zajice
a lisky. Vyznacuje se vysokou inteligenci, nebojacnosti a hlavné vybornou orientaci (Tandler

et al., 1996).

V experimentalni ¢asti byly pro sbér dat vyuziti dva jedinci plemene a data byla sbirana za
pomoci GPS obojku a audiovizualni techniky. Zkusebni okruh byl pfipraven v lesnim terénu a

béhem experimentu nebyli psi ovliviiovani povely.

Nasbirana data byla vyhodnocena s ohledem na to, jaké navratové strategie psi volili pro navrat
zpét k vadci a s ohledem na chovani v okamziku kdy se pes zacal vracet zpét k vidci (bod
navratu). Dale bylo vyhodnoceno i chovani psa pii opusténi vidce a poloha bodu navratu vici
pocateCnimu a koncovému bodu trasy, aby mohla byt vyloufeno piipadnd spojitost mezi

chovanim v bodu navratu a charakterem utéku.

U psa Azzyho byla z davodu tthynu zaznamenana data z 15 utéku a dale bylo pokra¢ovano ve
sbéru dat pouze s fenou Molly, u které bylo vyhodnoceno celkem 53 utékt. Z dat nasbiranych
béhem experimentu bylo zjisténo, Ze alpsti brakyfi vyuzivali pro navrat zpét na okruh a k viidci
3 rizné strategie. Z celkem 68 utéku se v 39 % vraceli po vlastni stop€, ve stejném poctu piipada
strategii nadbihanim a v 22 % se vraceli kombinaci strategie nadbihani a po vlastni stopé.
Navratové strategie sledovanych psi odpovidaji strategiim publikovanym v ¢lanku
Benediktova et al., (2020) a obdobné chovani popisuje i Miiller (1965). V lesnim prostredi v§ak
na psa pusobi mnoho faktort z okoli, jako naptiklad ochozy a spady zvére, zvuky, znamé pachy
apod. Nemuzeme proto s jistotou tvrdit, Zze pes béhem navratu neméni strategii anebo dokonce

navrat nepferusi.

Cetnost vyuZiti strategie nadbihani se u Molly od 35. utku zvySovala, ale pro statistické ovéfeni
této hypotézy by byl tieba vyrazné vétsi soubor dat. Na zakladé subjektivniho pozorovani 1ze
konstatovat, ze se chovani obou psu pfi prochazeni okruht s Casem ménilo a psi sami ¢ekali
v lomovych bodech na vidce, zda se tentokrat opét pokraCuje pii vychazce po okruhu.
Schopnost zivo€icht ukladat do paméti prostorové informace byla prokazana jiz v roce 1948
(Tolman, 1948). SkuteCnost, ze s rostouci zkuSenosti roste 1 uspéSnost navigace odpovida
zjisténim z experimentu, ktery provedl Spencer (2012).
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Pro ovéfeni hypotézy, zda se Cetnost navratu po jiné nez vlastni stopé zvysuje s délkou utéku,
byly pro vyhodnoceni utéky rozdéleny do celkem 4 skupin podle délky uteku. Kazda skupina
pro interval 500 m. Zatimco Azzy mél nejvyssi Cetnost navratd strategii nadbihanim nebo
kombinaci (67 %) pro utéky v rozmezi délek 1000 m — 1500 m, tak Molly méla nejvyssi ¢etnost
(70 %) pro uteky delsi nez 1500 m. Pocty utéka v jednotlivych skupinach se ale vyrazné lisi a
vypoctené Cetnosti jsou tak zatizeny velkou statistickou chybou. Pro navrat zkratkou musi pes
nejprve poznat prostfedi a vytvofit si kognitivni mapu, ktera mu umozni vyuzit optimalizované
trasy navratu (Poulter et al., 2018). Vytvoreni takové mapy je ale pro psa energeticky narocné,
a proto ma pro psa vyznam pouze pro navraty z vétsich vzdalenost, ¢emuz odpovida i tendence

patrna z nasbiranych dat.

Posledni Cast prace se zabyvala vlivem magnetického pole Zemé na chovani a prostorovou

orientaci psi pfi utéku od vidce.

Z provedené statistické analyzy vyplynulo, ze azimuty, kterymi se psi vydavali na uték, maji
smér angularniho vektoru 38°, pfi hladin€ vyznamnosti ptesahujici 5 %. (graf 6, graf 12). Smér
angularniho vektoru 51° u Azzyho a 32° u Molly je ovlivnén prvni ¢asti okruhu, ktery smétuje
na vychod, ale psi nemohli z divodu oplocenek odbihat v libovolném bodé smérem na jih.
Podoba rozlozeni sméri titékti od viidce ukazuje na zpusob prace v lese typicky pro plemena
honict, ktefi byli vyslechténi tak, aby se snazili co nejdfive najit teplou stopu zvéfe a tuto zver

se pak vyhledali a nahnali zpét na lovce (Hafemann, 2011).

Hlavnim cilem statistické analyzy bylo vyhodnoceni sméri pohybu psa v bodé€ navratu. Z grafu
(graf 4) axialniho rozlozeni azimuti Azzyho je patrna tendence psa k pohybu podél severojizni
magnetické osy. Smér axialniho vektoru je 13°/193°, a1 pfesto, Ze jeho velikost nepfesahuje
5% hladinu vyznamnosti (p = 0,243) Rayleighova testu je toto zji§téni v souladu s vysledky
drivejsich praci (Benediktova et al., 2020).

Zajimavé vysledky bylo mozné vypozorovat ze statistické analyzy azimutd v bod€ navratu u
Molly. Z grafu (graf 13) je patrna vyrazna kvadrimodalita smérti pohybu z bodu navratu.
Takové chovani by ukazovalo mimo zarovnani pohybu podél severojizni magnetické osy, také
na zarovnani kolmo na severojizni magnetickou osu. Pro vylouceni chyb pfi zdznamu a
zpracovani zaznamenanych bodu trasy, bylo proto pfistoupeno ke zpétné kontrole zaznamu
v GPX souborech a videozaznamu. Pfi analyze videozaznama chovani v bod€ navratu bylo

zjisténo, ze v piipade ze se fena delsi dobu v bod€ névratu nepohybovala, tak piesto dochézelo
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v kamete Garmin Virb k pfepoctu jedné ze zemépisnych souradnic (obr. 16). Jak je popsano
v kapitole 4.5.2, tak stejné pracuje i GPS obojek Tracker. Dasledkem zmény pouze jedné
zemépisné soufadnice je piesun polohy sledovaného psa po smeérové ruzici. Algoritmus
vypoctu parametru tras v programu Matlab, byl ale pfipraven pro data z obojkti Garmin, které

ukladaji novy bod do zdznamu pouze v ptipadé pohybu obojku.

Ze sledovani chovani psu pfi sbéru dat, GPS zaznami tras a audiovizualnich zaznamu je patrné,
ze jsou psi po celou dobu ovliviiovani mnoha faktory z okolniho prostredi, které neni vSechny
mozné v analyzach vyloucit. Mnoho zkusenych kynologi také prohlasuje, Ze pes neni

naprogramovany stroj a jeho chovani se tedy neda popsat jednoduchym algoritmem.
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Nadmoi'ska vyska

RYCHLOS
2 KM/H

Nadmorska vydka: 531.4 m

RYCHLOST
4 KM/H

TRASA
150°

Nadmofska vysi

Obrazek 16: Zaznam chovani v bodé navratu Molly. Presto, Ze fena neni v pohybu dochdzi
v GPS zarizeni k prepocitdni jedné ze zemépisnych souradnic a tim i k uloZeni dalsiho bodu
trasy.
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7 Zavér

Cilem prace bylo sledovat chovani dvou jedinci plemene alpsky jezevCikovity brakyf pfi
opakovaném pohybu po znamém okruhu. M¢lo byt potvrzeno nebo vyvraceno, zda se s
piibyvajici zkuSenosti bude zvySovat Cetnost vyuzivani zkratek pii navratu k vadci, zda se podil
vyuziti zkratek bude zvySovat s rostouci délkou utéku a potvrdit, zda se psi v bod€ navratu

zarovnavaji podél severojizni magnetické osy.

V experimentalni Casti byly vyuzity GPS obojky a kamery pro zaznam pohybu psa. Z vysledku

experimentalni ¢asti vyplynulo, zZe:

e alpsti brakyfi vyuzivaji pro navrat zpét k viidci rizné navratové strategie:
1. néavrat nadbihanim — pro cestu z bodu néavratu je vyuzita kompletné€ nova trasa
(39 %)
2. navrat po vlastni stopé — pes sleduje pii cesté zpét z bodu navratu vlastni stopu
(39 %)
3. kombinace obou vySe uvedenych strategii (22 %)
4. vjednom pripadé doslo ke ztraté orientace psa a pes byl vyzvednut viidcem
e s postupnym seznamovanim se psa se zkuSebni trasou si pes trasu uklada do paméti a
zvySuje se Cetnost navratd nadbihanim
e oba sledovani psi méli zvySenou Cetnost navratu strategii nadbihani nebo kombinaci pro
utéky delsi nez 1000 m
e u psa Azzyho je patrny ndznak preference pohybu podél severojizni magnetické osy
v bod¢€ navratu
e vyhodnoceni azimuti u feny Molly v bodé navratu je zatizeno chybou v dusledku

vyuziti jiného GPS obojku, nez pro ktery byl pfipraven vyhodnocovaci algoritmus.

V souvislosti se zalestiovanim holin po kirovcové kalamité bude stoupat pozadavek na takové
lovecky upotiebitelné psy, kteti jsou schopni samostatné a uspésné vyhledat sparkatou zveér pii
spolecném lovu na velikém prostoru. Pro dobrou spolupraci psa s viidcem je nezbytné, aby se
pes v neznamem terénu vyborné orientoval a v prubéhu lovu si pravidelné ovéfoval pozici
vudce. Tato prace méla pomoci pfispét k pochopeni mechanismt orientace loveckych pst a

k jejich zohlednéni pfi vycviku mladych pst pred uvedenim do lovecké praxe.
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