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Abstrakt

Tato prace byla zaméfena na zjisténi moznych rozdilli mezi alpskym jezevcikovitym
brakyfem a jezev¢ikem. Sledovany byly rozdily v preferenci navratovych strategiich a ve
vyuZivani zastavek béhem navratl s Head scanning chovanim. Navratové strategie byly
vyhodnocovany na zakladé dat nasbiranych pomoci GPS technologii. Vyhodnoceni vyuziti
Head scanning chovani bylo provedeno na zakladé dat ziskanych pomoci audio-vizualnich
technologii. Celkem se podafilo nasbirat 76 tras samostatnych Gtékd psd, pricemz sbér dat
probihal s kazdym psem samostatné. Nasledné zpracovani dat probihalo v programech

BaseCamp, VIRB Edit, Matlab R2018a a MS Excel.

Dle vysledkl bylo zjiSténo, Ze jedinec alpského jezevcikovitého brakyre vykazoval
preferenci navratové strategie nadbihanim na cestu a nizsi frekvenci zastavek béhem ndvratu
k vidci psa nez jezevcik. U jedince jezevcika byla zjiSténa preference ndvratové strategie po

vlastni stopé a vyssi frekvence zastdvek béhem ndvratu.

Prace tedy potvrdila rozdily v upfednostnéni nékteré z navratovych strategii a také
rozdily ve vyuZivani zastavek s Head scanning chovanim mezi porovnavanymi plemeny

loveckych ps.

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



Abstract

This Bachelor Thesis was focused for finding possible differences between dog breeds:
Alpine Dachshund and Dachshund. Monitored was differences of behaviour in the preferences
of Return’s Strategies and in the use of stops during returns and Head scanning. Results of
Return Strategies were evaluated on the basis of data collected using GPS technologies and
the evaluation of the use of behavior of Head Scanning was based on data obtained using

audio-visual technologies. As a result, 76 individual dog escape’s routes were documented.

Data processing was completed using PC programs BaseCamp, VIRB Edit, Matlab R2018a and
MS Excel.

The results showed that the Alpine Dachshund breeder showed a preferences for
Return Strategies by overtaking and a lower frequency of stops during the return to the dog
leader than the Dachshund, but the Dachshund individual showed a Return Strategy

preferences on his own track and a higher frequency of stops during the return.

The Bachelor Thesis thus confirmed the differences in the preferences of some of the
return strategies and also the differences in the use of stops with behavior of Head scanning,

between the compared breeds of hunting dogs.

Keywords: Head Scanning, hunting dog, spatial orientation, video data, stops
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Graf 1 —Z celkového poctu 50 utékl bylo sledovano 27 (54 %) navratl za vyuziti nové trasy
nadbihdanim na cestu, 10 pfipadd (20 %) ndvratd za vyuZiti nové trasy zabihanim na cestu, 5

pfipadd (10 %) navratl novou trasou do vychoziho bodu utéku a 8 (16 %) navratl po vlastni

Graf 2 - Z celkového poctu 26 utéka bylo sledovano 8 (31 %) navratl za vyuziti nové trasy
nadbihanim na cestu, 1 (4 %) navrat za vyuZiti nové trasy zabihanim na cestu, navrat novou

trasou do vychoziho bodu utéku nebyl pozorovan (0 %), a 17 (65 %) navratli po vlastni stopé



2 Seznam pouzitych zkratek a symbolt

FCI (Fédération Cynologique Internationale) — Mezinarodni kynologicka federace

ABJ — Alpsky brakyr jezevcikovity



3 Uvod

Clovék a pes je spojeni existuijici jiZ po tisicileti. Pes je jedno z nejd¥ive domestikovanych zvifat
a jeho predkem, na zdkladé genetickych analyz dnesnich plemen psa, je vlk. Vlk je smeckové
zvite, pro psa do jeho smecky spada i ¢lovék. Plemena pst byla Slechténa pro potieby lidi,
v soucasnosti se jedna o asi 400 uznanych plemen. Psi jsou v lidské spolec¢nosti vyuZivani
k ochrané stad hospodarskych zvifat, stfezeni majetku, jako sluzebni psi ve vSech statnich
slozkdch po celém svété, velka ¢ast plemen je urcena k lovu, potazmo lovecké kynologii, avsak
velkd ¢ast psh je chovana pouze jako spole¢nik. Ceska republika je evropskou velmoci v chovu

o

psu.

| pfes délku vztahu ¢lovéka a psa, i pres soucasny znacny vyvoj védy, existuje jisté spousta
nezndmych v chovani a ve skute¢nych smyslech téchto obdivuhodnych zvifat. Vysoky pocet
lidi a védeckych pracovnik(l vénuje cely Zivot snaze porozumét chovani psh. To bylo i mym
motivem pti vybéru a vypracovani prace, zamérené na sledovani psti béhem homingu, uréeni
navratovych strategii a vyhodnoceni Ucelu zastavek pfi cesté zpét k vidci. A dale také mozZnost

porovndni téchto schopnosti dvou plemen psu.



4 Cil prace

Na zakladé dat ziskanych béhem samostatné prace psa v terénu pri nahanéni zvére analyzovat

jejich navratové strategie a chovdni zndmé jako ,Head Scanning”.
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5 Literarni reserse

5.1

5.1.1

5.1.2

Head scanning

Pfi vyzkumu ptak( bylo popsdno chovdni zvané Head scanning. Jde o chovani, které
shromazduje vizudlni informace z prostfedi a diky nimz jsou ptdci schopni prezit, jedna
se predeviim o detekci blizicich se predator(i, ale také i hledadni potravy

(Fernandez-Juricic, 2012).

Prostfednictvim vizudlniho prizkumu okoli si zvifata vytvareji kognitivni mapu, u pokusu
s krysami byly béhem pohybu pozorovany kratké zastavky, pfi nichz bylo provadéno
skenovani prostoru hlavou (Head scanning). Tyto zastavky nebyly ndhodné, nybrz byly
urcené k prozkoumavani okoli a k shromazdovani informaci béhem absolvované trasy

(Monaco et al., 2014).

Head scanning se u dalSiho pokusu s krysami ¢asto vyskytoval v mistech, kterd byla pro
krysy atraktivni. Napfiklad tam, kde méli hlodavci umisténé odmény, toto chovani
vyuzivali pro zapamatovani si mista a naslednému snazSimu opétovnému nalezeni

odmény (Dupret et al., 2010).
Uceni

Uceni u experimentl s krysami v bludisti vychazi z posileni jednoduchého spojeni
podnét a reakce na néj. Podnétem byva motivace odménou ve formé jidla. Zvire si
cestou k odméné vyhodnocuje situace, na zdkladé kterych se rozhoduje, rozhlizi se,
vybira dalSi smér a snazi se najit nejsnadnéjsi nebo nejkratsi cestu k cili, Cili k potravé.

Diky uceni si poté pfi dalsSim prichodu bludistém jiz voli nejlepsi cestu (Tolman, 1948).
VTE chovani neboli ,,Chovani pokus a omyl“

Termin ,,Vicarious trial and error” — Cili VTE chovani bylo poprvé popsano jako zastavka,
kdy se zvife na moment zastavi, pficemz se rozhlédne vpravo a vlevo. Jde o rozhodovaci
proces, po kterém se vydava dalSim smérem, a vychazi z predchozich zkusenosti

(Muenzinger, 1938).
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5.2

5.2.1

Rozhodovani je fizené automatizaci svych pohybl pfi opakovaném dosazeni cile
(Dezfouli & Balleine, 2012). Ovsem je téZ prokazano, Zze VTE chovani s touto automatizaci
mizi, pokud ma zvite jiz nacvi¢enou trasu, nepotrebuje se rozhodovat a bez zastavek mifi

pfimo k cili (Redish, 2016).

Homing

Homing se vyskytuje jak u bezobratlych Zivocichd, tak i u obratlovc(. PfestoZe nékteré
otazky, které je treba vyresit, jsou obecné, jiné jsou velmi specifické dle konkrétniho
druhu a zplsobu jeho Zivota, coZ znamenad, Ze mechanismy pouZivané pfi navigaci se
mohou u druh( liSit. Kromé toho mze byt pouZito vice navigacnich strategii a tyto
strategie se mohou ménit s poZadavky ukolu, dostupnosti a spolehlivosti rdznych
podnétld a zdroju informaci. Zvifata jsou casto schopna zaznamenat a pouZit vice
podnétd, které ale mohou, nebo nemusi v urcité situaci pouzit, coz komplikuje studium
navigace na zvifatech a mlze vést ke zdanlivé protichldnym zjisténim (Frost &

Mouritsen, 2006).

Schopnost Zivocichll najit cestu domu, navzdory velké vzddlenosti nebo ndvratu
z neznamého mista, zaujalo jiz mnoho védcl (Irwin & Watt, 2007). Byly provadény
vyzkumy zamérujici se na rdzné druhy Zivocichl, velkd ¢ast téchto vyzkumi se
zamérovala na ptaky (Berthold et al., 2003), byla zkoumana jak suchozemska (Linnell et
al., 1997), tak i vodni zvifata, napriklad u Zelv bylo prokdzano, Ze pouzivaji ke své
orientaci pfi migraci na hnizdisté magnetické pole Zemé jako zdroj navigacnich informaci

pfi presunu na dlouhé vzdalenosti (Lohmann et al., 2008).

Proces (mechanismy)

Zvirata maji obvykle k dispozici nékolik navigacnich strategii, pficemz vztahy mezi témito

strategiemi pomadhaiji snizovat navigacni chyby (Collett & Graham, 2004).
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Jednd se o mechanismy vyuZivané pfi orientaci ve znamém, ale také nezndmém
prostfedi, zahrnuje integraci cesty, trasovani, pilotovani, kompasovou orientaci, pouZiti

mapy a pravou havigaci.

5.2.1.1 Integrace cesty

Mnoho zvitat (v€etné lidi) se pomoci integrace cesty dokaze vratit do vychoziho bodu
trasy (Etienne & Jeffery, 2004). Orientace pomoci integrace cesty, pfi které zvite udrzuje
a obnovuje informace o svém aktudlnim sméru a vzddlenosti, umozZnuje navrat nejkratsi
moznou trasou. Chyby v integraci cest se zvySuji s urazenou vzdalenosti (Collett &
Graham, 2004). Ve studii byla prokdzana orientace pomoci integrace cesty i u
bezobratlych, konkrétné u mravencli (Mahon et al.,, 2002). VétSina savcl musi
odhadovat zmény sméru pomoci informaci z vestibularniho a motorického systému

(Benhamou, 1997).

5.2.1.2 Trasovani, sledovani stopy

U loveckych pst bylo pozorovano vyuziti rznych navratovych strategii do vychoziho
bodu, kdy pes bud'sleduje pti ndvratu svou odchozi stopu (tracking), nebo pouZije novou
trasu (scouting) k navratu do vychoziho bodu (Benediktova et al., 2020). Schopnost
sledovat stopy mozné kofisti je velice dlleZita pro preziti predatord. Tato schopnost byla
zachovana u mnoha plemen psti a byla zdokonalena slechténim a vycvikem, aby slouZila
lidem v mnoha situacich. Pes je schopny stopu nejenom najit, ale také sledovat
spravnym smérem (Thesen et al., 1993). Byl proveden experiment, ktery zkoumal jednak
schopnost psu identifikovat smér ¢lovékem poloZzenych stop a jednak mechanismy,
kterymi psi urcuji smérovost. Psi identifikovali spravny smér téchto stezek polozenych
zleva doprava Castéji, nez ty, které byly poloZeny zprava doleva. Pfi experimentu bylo
téz zkoumano, zda psi pouzivaji ¢Cichové nebo vizualni podnéty k uréeni spravného sméru
¢lovékem polozené stopy. Osm psl z experimentu, ktefi byli schopni sledovat lidské
stopy spravnym smérem, bylo pouZito ke sledovani deseti stop, které byly polozeny
psovodem, jenz Sel pozpatku, timto zplsobem bylo potvrzeno, Ze psi neurcuji smér
stopy pomoci vizualnich informaci. Vysledky ukazaly, Ze psi byli schopni identifikovat

spravny smér stop ve 36 % pripadd (Wells & Hepper, 2003).
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5.2.1.3 Pilotovani

Pilotovani je popisovdno jako schopnost, kterou je dosazeno cile pomoci sledovani
orientacnich bodU, zapamatovanych béhem cesty do neznamého mista (Baker, 1984),
jinak feceno, jde o schopnost zaznamenani posloupnosti orientacnich bodl a jejich

nasledného vyuziti k ndvratu do vychoziho bodu (Able, 2001).

5.2.1.4 Kompasova orientace

K zarovnani osy téla pouzivaji zvirata podnéty, jako jsou poloha slunce, magnetické pole
nebo smér vétru (Begall et al., 2013). Poté, co zvife urci svou polohu vzhledem k
néjakému vzdalenému cili, jeho dal$im Ukolem je vyhledat smér k cili pomoci informaci
kompasu, které mohou pochdzet z rGznych zdrojd, napf. vizudlnich (slunce) nebo
pomoci magnetického pole. Neni jasné, zda jsou tyto rlizné zdroje pouZivany spolecné a

integrovany do kone¢ného sméru (Frost & Mouritsen, 2006).

5.2.1.5 Mapy

Vyzkum v ramci neurovédy ukazal, Ze savci jsou schopni vytvaret si mapy prostredi a

pomoci nich se orientovat a navigovat (Wang et al., 2021).

Holubi, pfepravovani na misto vypusténi v boxu, nemaji pfistup k vizudlnim podnétim
z prostfedi béhem prepravy, a presto jim necini problém po vypusténi lokalizovat misto,
kde se nachazeji, a poté vybrat spravny smér k ndvratu dom(. Pfedpokladem je vyuziti
mapy a kompasu. Mapy mohou byt rliznych typ(, napf. mozaikovité ¢i gradientni.

Koncept mozaikové mapy predstavil poprvé (Wallraff, 1974).

Z magnetického pole Zemé mohou zvifata ziskdvat vice informaci, protoze kromé
magnetického kompasu mohou magnetické pole Zemé vyuzivat téz jako zdroj informaci
o své poloze. Jedna se o vyuziti magnetické mapy k posouzeni geografické polohy a

urceni sméru (Lohmann et al., 2007).
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5.2.1.6 Navigace

Najit cestu z jednoho mista na druhé i v pfipadé, Ze vychozi misto je nezndmé, je

oznacovano jako navigace (Berthold et al., 2003).
5.2.2 Smyslové vnimani pfi orientaci

Smyslové vnimani hraje zasadni roli jak pfi orientaci zvifat, tak i samotném pohybu
v prostoru, zvifata jeho prostfednictvim ziskavaji potfebné podnéty z

okolniho prostfedi. Zahrnuje Cich, zrak, sluch a magnetorecepci.

5.2.2.1 Cich

Cich je u jednotlivych plemen pst - dle jejich pracovniho vyuZiti - rozvinuty rozdilné,
avsak i presto je o mnoho lepsi nez u ¢lovéka. Primérna plocha ¢ichové sliznice u psa
pfedstavuje 170 cm?, kdeZto u lidi se jednd o pouhych 5 cm?. Tomuto odpovida také
vétsi oblast v mozku analyzujici cichové podméty. Nejlépe vyvinuty ¢ich maji plemena

urcena pro stopovani, z mysliveckého hlediska se jednd o barvare (Hanzal a kol., 2016).

Vnimdni pachu je vysledkem komplexniho zpracovani signdlu, ktery iniciuje periferni
receptory a konéi v mozku. Toto zpracovani ¢ichového signalu prochazi nékolika kroky

(Tromelin, 2016).

Cich patii k hlavnim smysldm ps@. Velkou roli ma viak koncentrace a druh pachu,
tzn. jeho atraktivita. Ovliviiujicim faktorem jsou rovnéz denni klimatické podminky

(Mikula, 1975).

5.2.2.2 Zrak

Pti porovnani zraku lidi a psU je potfeba si uvédomit, Ze zrak kazdé této skupiny pracuje
v rozdilné vizudlni perspektivé. U lidi ¢ini priimérna vyska 165-180 cm, kdezto u pst se
kohoutkova vyska pohybuje v rozmezi 15-110 cm, coz mUzZe mit vyrazny vliv na vnimani
prostifedi (Barber et al., 2020). Je udavano, Ze pes je schopen zachytit pohybuijici se cil

na vzdalenost 300 m (Vach a kol., 1999).

V porovnani se psem je lidsky zrak schopen detailnéjsiho (ostrejSiho) vidéni, avsak zrak

psl je vyrazné lepsi za snizenych svételnych podminek (Barber et al., 2020). Psi patfi
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mezi dichromaty, coZ znamen3, Ze rozezndavaji odstiny modré (430-485 nm) a Zluté (500-
620 nm), kdeZto €lovék rozeznava odstiny modré (380-550 nm), zelené (430-670 nm) a

cervené (500-760 nm), tudiz patti mezi trichromaty (Siniscalchi et al., 2017).

5.2.2.3 Sluch

Spolecné s ¢ichem se jedna u psa o velmi dobfe vyvinuty smysl. Pokud ho porovname
s lidskym sluchem, je pes schopny slySet jemné Sumy na 6x vétsi vzddlenost (Hanzal a

kol., 2016).

Co se vnimavosti tyce, je psi sluch schopny zachytit téz ultrazvukové frekvence, které
lidské ucho nevnimad. Pro zachyceni zvuk( také napomaha ¢dstecné nataceni usi do
smérd, odkud prichazeji. Pokud to budeme brat z hlediska povelovych technik, je

mnohem duleZitéjsi intonace poveld, nez jejich skutecny vyznam (Mikula, 1975).
5.2.2.4 Magnetorecepce

Magnetorecepce je popisovana jako schopnost vnimat magnetické pole Zemé (MF) a je
rozéifenym smyslem v fii zvitat. Cervenka obecna (Erithacus rubecula) byla prvnim
obratlovcem, u kterého byla tato schopnost popsana (Emlen & Emlen, 1966). Nasledné
bylo identifikovano mnoho dalSich druh, které jsou také schopné vnimat magnetické
pole Zemé. Posledni vyzkumy prokazuji, Ze psi domaci (Canis lupus familiaris) davaji
prednost zarovnani osy téla podél osy sever-jih (Hart et al., 2013). Bylo taktéz
prokazano, ze vnimani magnetického pole Zemé je u pst dano na vysoké urovni. BEhem
provedenych sledovani pomoci Udajd z GPS obojkll pfi navratu z neznamého mista psi
zapocinali tento navrat tzv. kratkym , kompasovym béhem®, coz znamena, Ze v bodé
otocky zahajili svlij navrat kratkym béhem, radové v metrech az desitkach metrd, se
zarovnanim téla podél severojizni geomagnetické osy. Slo o psy, ktefi vykazovali

preferenci navratové strategie zvané Scouting (Benediktova et al., 2020).
5.2.3 Narazky (signaly)

Schopnost navigace z jednoho mista na druhé je kritickou slozkou zdatnosti pro vétsinu
organismld. K dosazeni téchto nendhodnych pohybl zvifata pouzivaji vnéjsi

(alocentrické) podnéty, jako jsou slunce, staciondrni pozemské objekty nebo pachové
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5.2.3.

stopy, a vnitfni (egocentrické) signdly z proprioceptivniho, vestibuldrniho nebo

somatosenzorického systému (Clayton, 2010).

1 Orientacni body

Byla uskutecnéna série pokusl zamérenych na uréeni metrickych vlastnosti prostorové
pameéti zaloZzené na orientacnich bodech u psa domaciho. V této studii byli psi vycviceni,
aby nasli mi¢ ukryty vedle fady dvou odlisSnych orientacnich bodd, které zlstaly na
konstantnim misté uprostied velké mistnosti pokryté vrstvou Stépky. Po tréninku byla
fada orientacnich bodd posunuta o 20 cm bocéné, kolmo nebo diagonalné vzhledem k
zadni sténé mistnosti. Psi posunuli své hleddni v zdavislosti na premisténi rady

orientacnich bodu (Fiset, 2007).

5.2.3.2 Slunce

Mnoho experimentl i nadale ukazuje, Ze urcitd forma casové kompenzovaného
slune¢niho kompasu hraje klicovou roli pfi fizeni vzdalenych cild u mnoha dennich druhd
zvifat a Zze kompasové informace ze Slunce mohou také ovlivnit orientaci nocnich
migrant(l (Akesson et al., 2014). P¥i odhalovani toho, jak vizudalni systém konkrétné
zpracovava informace o kompasu souvisejici se Sluncem, vSak nebylo dosazeno Zadného
pokroku a u vétSiny zvifat neni zndmo, zda detekuji polohu samotného slunce,
diferencialni vzor intenzity svétla oblohy, polariza¢ni vzorce, spektralni gradienty a /
nebo dokonce délku a smér stin(i. Vzhledem k tomu, Ze vSechny tyto zdroje informaci
jsou uUzce korelovany s polohou slunce na obloze, je dalezité urcit, ktera z téchto funkci
se pouzivd, protoZe to muize pomoci pti hledani smyslového mechanismu a ¢asti mozku,

které tyto informace zpracovavaiji (Frost & Mouritsen, 2006).

5.2.3.3 Magnetické pole

Magnetické pole Zemé mize v zdsadé poskytnout dva rlzné druhy navigacnich
informaci. Za prvé, smér ¢ar pole muizZe poskytnout referencni smér pro magneticky
kompas a za druhé, sila a/nebo sklon mistniho pole by mohl poskytnout polohové

informace pro pouZziti v mapé nebo systému rozcestniku (Frost & Mouritsen, 2006).
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5.2.3.4 Hvézdny kompas

5.3

54

Vétsina stéhovavych ptakl jsou noc¢ni migranti, proto jsou pro jejich navigaci dulezité
hvézdy. Jednou z moZnosti je, Ze ptaci odvozuji svou skute¢nou zemépisnou polohu od

stfedu rotace hvézdné oblohy (Wagner & Sauer, 1957).

Alpsky brakyfr jezevcikovity

Alpsky brakyr jezevcikovity, ddle jen ,,ABJ“, je dle klasifikace FCI zatazeny do skupiny VI.
Honici, barvari a plemena pfibuznd, a do sekce Il. Barvafi, s pracovni zkouskou (honi¢ska
a barvarska zkouska). Standard dle FCI — Cislo 254 zverejnény v roce 1995 a za zemi
pavodu bylo ptiznano Rakousko. Jedna se o silného a nepfizni pocasi odolného psa,
kohoutkové vysky 34-42 cm, ve zbarveni srsti jeleni cerven, nebo cernd

s Cervenohnédym palenim (www.alpskybrakyr.cz).

Jde o velice vytrvalé a samostatné psy, ktefi nemaji potiebu spoluprace ve smecce. Jejich

prace spociva predevsim ve sledovani cerstvé topy zvére (Mikula, 1975).

Se skupinou honicd souvisi také velice dobte vyvinuty orientacni smysl, bez kterého by
jen tézko zvladli sledovat zvér a poté se vratit k vadci. ABJ byl plivodné Slechtény jako
barvar, z cehoZ mu zlstal vyborny Cich. Stopu sleduje hlasité a pomalu, tudiz je vhodny

k nahanéni sparkaté zvére (Hanzal a kol., 2016).

Jezevcik

Jezevcik je dle klasifikace FCI zarazeny do skupiny IV. Jezevcici, se zkouskou z vykonu.
Standard dle FClI — cislo 148 zverejnény v roce 2019 a za zemi puvodu bylo uznano
Némecko. Jde o psa s nizkym télesny rdmcem (na nizkych nohach), ve tfech rlznych
velikostech, mame standardni, trpaslic¢i a kralici, a dale jesté ve tfech typech srsti, a to

kratkosrsty, dlouhosrsty a drsnosrsty (www.kchj2.webnode.cz).
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Pochazi z evropského kontinentu a jako plemeno je velmi starobyly, byt presna
charakteristika a standard byly vypracovadny az v roce 1897, pro nékteré typy jesté

pozdé&ji (Cerveny a kol., 2010).

Toto stovky let staré plemeno ma vrozené vlastnosti pro samostatnou praci, véetné
prace pod zemi. Pravdépodobnost vzniku jezevcikll je zvice dfivéjsSich plemen a
postupné uzplsobeni honi¢l pro prdci v nore. Zkraceni koncetin je dlsledkem

chondrodistrofie. Pracovni vyuZiti této skupiny je vSestranné (Hanzal a kol., 2016).
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6 Metodika

6.1 Sbér dat

Sbér dat s jedincem alpské jezevcikovité braky (Tabulka 1) probihal v honitbé MS
Domousice, nachazejici se na rozhrani Usteckého a Stiedoéeského kraje v oblasti zvané
Dzban, jenz je charakteristicky ndhornimi rovinami oddélenymi udoly a opukovym
podlozim. Sbér dat probihal v obdobi od zati 2021 do konce Gnora 2022. Okruh ke sbéru
dat byl vybrdn vsouvislém lesnim porostu svyuZitim lesnich cest v pfiblizném
obdélnikovitém tvaru v délce 3700 metr(l. Ze zvére jsou zde zastoupeni srnec obecny
(Capreolus capreolus), prase divoké (Sus scrofa), zajic polni (Lepus europaeus), liska
obecnd (Vulpes vulpes), jezevec lesni (Meles meles) a okrajové spiSe prechazejici jelen
sika (Cervus nippon). Zacatek trasy byl vidy na stejném misté, kde byl pes vypustén,
pokracoval na volno spole¢né s vidcem a mohl kdykoliv samovolné sejit z daného
okruhu (Obrazek 1). Pfed zacatkem sbéru dat byla tato trasa nékolikrat zopakovana se
psem uvazanym na voditku, a to kvlli zapamatovani zvolené trasy psem. Pes byl vidy
vybaveny kamerou a GPS obojkem pro zpétné vyhodnoceni chovani psa béhem
sledovanych utéku, vidce psa byl vybaven GPS pfijimacem pro sledovani psa a
zaznamenavani trasovych bodl (zacatek a konec utéku, divod utéku nebo druh zvére,

za kterym pes utekl), coz usnadnilo dalsi zpracovani dat.

Sbér dat u jedince standardniho drsnosrstého jezevcika (Tabulka 1) probihal ve dvou
lokalitach (Obrazek 2 a Obrazek 3), v obdobi od dubna 2019 do prosince 2019 za stejnych

podminek jako u jedince alpské jezevcikovité braky.

Tabulka 1 — Udaje o sledovanych jedincich

Rasa Alpsky jezevcikovity brakyr | Jezevéik standard drsnosrsty
Jméno psa Mesi Majerka Brita z Kasparova lesa
Pohlavi Fena Fena
Datum narozeni 17.12.2014 23.05.2012
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Obrdzek 1 — Snimek z BaseCamp se zndzornénou trasou vidce psa (azurovd) a trasou psa
(purpurovd)
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Brta smci+hlas 06082019_192

Brita 06082019_15K

Brita stopa 06082019_202

Brita 06082019_20K

Obrazek 2 — Snimek z BaseCamp se zndzornénou trasou viidce psa (azurovd) a trasou psa
(purpurovad)

Brita 27052015_09K

s

(7
a stopa 27052019_10Z

Brita sméi+hlas 27052019_09Z

Brita 27052019_10K

Obrdzek 3 — Snimek z BaseCamp se zndzornénou trasou vidce psa (azurovd) a trasou psa
(purpurovd)
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6.1.1 Vyuzité zaznamové a sledovaci zafizeni

K ziskavani Full HD video a audio zaznamu jednotlivych tras a utékl byla pouZita odolna
kamera Garmin VIRB Elite (Garmin International Ltd.), umisténa v nerezovém drzaku
(Obrazek 5) a pfipevnéna na levy bok psa pomoci vesty specidlné upravené pro nase
ucely. Cast GPS zaznam(l byla ziskdna pomoci GPS pfijimace Garmin Astro 320 (Garmin
International Ltd.), ktery mél u sebe vidce psa, a obojku Garmin T5 mini (Garmin
International Ltd.), jenz mél pes kolem krku (Obrazek 4). Tato sestava byla v priibéhu

nahrazena GPS pfijimaéem Garmin Alpha 100 a obojkem Garmin T5 mini (Garmin

International Ltd.).

Obradzek 4 — Sledovaci zarizeni na alpském jezevcikovitém brakyri, fena Mesi (autorskad
fotografie)

6.1.1.1 Garmin VIRB Elite

Vysoka odolnost kamery VIRB Elite umozZiuje nataceni i v extrémnich podminkach,
véetné odolnosti vic¢i narazim. Vyhodou byla také podpora prijmu GPS signalu v pfipadé
ztraty nebo nelplnosti trasy z GPS obojku a pfijimace. Pamét kamery pojme az 8 hodin

audio-vizudlniho zaznamu, nahrdvané v 27 minutovych sekvencich, pfi plném nabiti
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pofidi az 3,5 hodiny zdznamu do Uplného vybiti. Pfipojeni kamery a soucasné také

nabijeni je zajisténo pomoci USB 2.0, dale je moZnost pfipojeni pomoci micro HDMI a

WiFi. Videozaznamy byly dale vyhodnocovany v programu VIRB Edit.

Obrdzek 5 — Kamera Garmin VIRB Elite a nerezovy drzdk (autorskd fotografie)

6.1.1.2 Garmin Astro 320

7 v

Garmin Astro 320 - jednd se o ru¢ni pfijimac¢ GPS signdlu, ktery umoznuje sledovani az
10 psi najednou pomoci propojeni s GPS obojky. BEhem sledovani se daji ukladat body
na trase. Pozorovani pohybu psli je mozné bud na mapovém podkladu v ptijimaci, nebo
smérovym kompasem ukazujicim ke psu s Udajem o jeho vzddlenosti. Pfipojeni k PC je
mozné pomoci USB a aplikace BaseCamp (Garmin International Ltd.), kde Ize trasy jak

z pfijimace, tak z obojki mimo jiné analyzovat, spravovat a upravovat.
6.1.1.3 Garmin Alpha 100

Garmin Alpha 100 (Obrazek 6), pfijimac je jiz vybaven dotykovym displejem a mozZnosti
sledovani az 20 psu najednou. Moznosti ukladani bod( jsou stejné jako u ptijimace Astro
320, stejné tak sledovani na mapovém podkladu nebo pomoci smérového kompasu.
Pfipojeni k PC je moiné pomoci USB a aplikace BaseCamp, kde lze trasy jak z pfijimace,

tak z obojkll mimo jiné analyzovat, spravovat a upravovat.
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Obrdzek 6 - Garmin Alpha 100 (autorskd fotografie)

6.1.1.4 Obojek Garmin T5 mini

Obojek Garmin T5 mini (Obrazek 7) ma dosah az 6,5 kilometr(i, obsahuje integrovanou
baterii s vydrzi az 20 hodin provozu a jeho nabijeni je pomoci Garmin adaptéru. Obojek
T5 mini je svoji velikosti vhodny predevsim pro mensi plemena psU. Frekvence odesilani
udajli o poloze z obojku lze nastavit po 2, 5, 10, 30 nebo 120 sekundach, pro nase ucely
byla pouZita obnovovaci frekvence po 2 sekunddach. Obojek je vodotésny, odolny vUci

namoceni i postiikani vodou. Hmotnost obojku je 212 g.
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Obrdzek 7 - Obojek Garmin T5 mini (autorskad fotografie)

6.2 Vyhodnoceni dat

GPS data ziskana ze zdznamovych zafizeni byla zpracovdvéna v programu BaseCamp 4.
7. 1. 0 (Garmin International Ltd.), audio-videozaznamy v programu VIRB Edit 4. 2. 3
(Garmin International Ltd.). Jednotlivé trasy utéku psa i jejich audio-videozdznamy byly

nasledné analyzovany v programu Matlab R2018a (The MathWorks, Inc.).

6.2.1.1 BaseCamp 4.7.1.0

Program BaseCamp je urceny ke spravé GPS zaznam( tras. Import a zobrazeni je mozné
ve 2D nebo 3D rozhrani. Pro nase potieby byla vyuzita 2D verze. Data byla pouzita z GPS
pfijimace a GPS obojku. Jednotlivé trasy byly poté rozdéleny na samostatné utéky, které
byly déle vyhodnocovany. Uték byl vyjmut z celkové trasy z dat ziskanych GPS obojkem,
soznaceni jeho zaCatku a konce, jménem psa, datem a porfadovym dCislem utéku
(Obrazek 8). Zacatek a konec jednotlivych utékl byl uréen pomoci videozaznamu

z kamery VIRB Elite.
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Obrdzek 8 — Snimek z BaseCamp, purpurové je zndzornény samostatny uték psa, cervené
Sipky zndzorriuji smér utéku. Také jsou zndzornény trasové body zachycujici zacdtek utéku se
jménem psa, druhem zvére, udaj, zda pes hldsil zvér, datum, pofadové Cislo utéku s indexem
,0“ a konec utéku se jménem psa, druhem zvére, udaj zda pes hldsil zvér, datum a poradové
Cislo utéku s indexem ,b*“

27



6.2.1.2 VIRB Edit4.2.3

Audio-videozaznamy ziskané pomoci kamery VIRB Elite byly zpracovdvany pomoci
programu VIRB Edit. V tomto programu je mozné provadét Upravy potfebné k ofezani
jednotlivych samostatnych uték(. Uték byl vidy ofezan dle €asu zacatku a ukonéen
navratem psa k vldci. Samostatné utéky byly pojmenovany jménem psa, datem a
poradovym Cislem Utéku shodnym scéislem uGtéku v programu BaseCamp, ve
videozaznamu jsou zobrazovany Udaje potiebné k jednotlivym Gtéklm jako je datum,
¢as, délka videozaznamu, rychlost pohybu, nadmoftska vyska, kompas, tvar trasy a pozice

psa na trase (Obrazek 9).
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Obrdzek 9 — Snimek z VIRB Edit se zndzornénymi trasovymi udaji o pohybu psa

6.2.1.3 Matlab R2018a

Zpracovani trasy utékl v programu Matlab R2018a probihal tak, Ze byl nastaven, aby
generoval Udaje o Utéku, a to: ¢as zacatku utéku, celkovy cas utéku, celkovou délku
trasy, vzdalenosti, rychlosti a azimuty do a z bodu otocky. Program rozdélil cely uték na
useku, resp. dle nejpomalejsiho bodu v rdmci tohoto Useku. Zde bylo nutné porovnani
s audio-videozaznamy a GPS vyfezu Utéku a ndsledné potvrzeni spravnosti ureni bodu

otocky. V pfipadé, Ze vypocet pramérnych rychlosti byl ovlivnén ne¢ekanym chovanim
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psa (napf. koupani ¢i piti z kaluZe, oichavani predmétl apod.), byl nasledné vybran bod
otocky z druhého nejpomalejsiho Useku, a pokud ani ten neodpovidal skuteénosti,
nasledoval nejvzddlenéjsi bod utéku, pripadné dale subjektivni zhodnoceni. Veskeré

ziskané Udaje byly prepsany do tabulky.

Zpracovani audio-videozaznam( probihalo ve tfech krocich. V prvnim kroku program
vygeneroval dva vystupy: audio a video. S témito vystupy bylo dale pracovano v druhém
kroku, byla uréena a oznacena mista, ve kterych byl pes v klidu. Nasledoval treti krok, ve
kterém probéhlo orezani celkového videa Utéku, pro nds potrfebné k ndslednému

hodnoceni samotné zastavky.
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7 Vysledky

7.1 Vyhodnoceni navratovych strategii

Celkem bylo vyhodnoceno 76 zaznamenanych uték( od obou sledovanych jedincu.

U alpského jezevcikovitého brakyfe Slo o 50 utékd a u jezevcika o 26 uték(. Béhem

téchto utékl bylo vyuzito navratu pomoci nové trasy do vychoziho bodu utéku v 5

ptipadech (7 %), ndvratu novou trasou nadbihanim na cestu pred vychozi bod utéku ve

35 pripadech (46 %), navratu novou trasou zabihanim na cestu za vychozi bod utéku v 11

pfipadech (14 %) a navratu po vlastni stopé - Tracking, do mista zaCatku utéku ve 25

pripadech (33 %) (Tabulka 2). Primérna délka vSech utékud byla 1753 m, priimérna délka

vSech ndvratll po vlastni stopé byla 726 m a primérna délka vSech ndvrat(i novou trasou

byla 1291 m (Tabulka 3).

Tabulka 2 — Celkové pocty utéki a vyuZitych ndvratovych strategii

. , Navrat novou | Navrat novou .
Pocet Navrat novou Navrat po
Jméno psa hodnocenych trasou trasou trasou vlastni stopé

Gteki (Scouting) (Nadbihanim | (Zabihanim na (Tracking)

& na cestu) cestu) &

Mesi 50 5(10 %) 27 (54 %) 10 (20 %) 8 (16 %)
Brita 26 0(0%) 8 (31 %) 1(4 %) 17 (65 %)
Celkem 76 5(7 %) 35 (46 %) 11 (14 %) 25 (33 %)

Tabulka 3 — Priimérné délky utékl a prumérné délky ndvrati

, Priimérna délka Priimérna délka navratu | Priimérna délka navratu
Jméno psa - , .
utéku novou trasou po vlastni stopé
Mesi 1565 m 776 m 935 m
Brita 1941 m 1805 m 517 m
Celkem prumeér 1753 m 1291 m 726 m
obou pst

7.1.1 Vyhodnoceni navratovych strategii — Alpsky jezevcikovity braky¥

U jedince ABJ bylo z celkového poctu 50 utékl celkem 42 (84 %) navratl za vyuZiti nové

trasy, ztoho bylo sledovano 27 (54 %) ndavratl za vyuZiti ndvratu novou trasou
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nadbihanim na cestu, 10 (20 %) navratl za vyuZiti nové trasy zabihanim na cestu,
5 (10 %) navratd novou trasou do vychoziho bodu utéku a pouze 8 (16 %) navratl po
vlastni stopé (Graf 1). Ztéchto dat je jasné patrné, Ze sledovany jedinec vykazoval
preferenci ndvratu za vyuZiti ndvratu novou trasou (Tabulka 2). Primérna délka utéku
byla 1565 m, pramérna délka ndvratu pfi vyuziti nové trasy 776 m a pti navratu po vlastni

stopé 935 m (Tabulka 3).

Navratové strategie jedince ABJ

= Navrat novou trasou - nadbihanim 27 pfipadl 54 %
= Navrat novou trasou - zabihanim 10 pfipad( 20 %
= Navrat novou trasou do vychoziho bodu 5 pfipadd 10 %

Ndvrat po vlastni stopé 8 pripadl 16 %

Graf 1 —Z celkového poctu 50 utékd bylo sledovdno 27 (54 %) ndvrati za vyuZiti nové trasy
nadbihdnim na cestu, 10 pripadd (20 %) ndvratu za vyuZiti nové trasy zabihdnim na cestu, 5
pripadd (10 %) ndvrati novou trasou do vychoziho bodu utéku a 8 (16 %) ndvrati po viastni
stopé

7.1.2 Vyhodnoceni navratovych strategii — Jezevcik

U jedince jezevcika bylo z celkového poctu 26 utékd celkem 9 (34 %) navrat( za vyuziti
nové trasy, z toho bylo sledovdno 8 (31 %) navratl za vyuziti nové trasy nadbihanim na
cestu, 1 (4 %) navrat za vyuZiti nové trasy zabihanim na cestu, ndvrat novou trasou do
vychoziho bodu utéku nebyl pozorovan (0 %), a 17 (65 %) ndvratld po vlastni stopé
(Graf 2). Ztéchto dat je vykazovana preference ndvratova strategie po vlastni stopé
(Tabulka 2). Primérna délka utéku byla 1941 m, primérna délka navratu pfi vyuZziti nové

trasy 1805 m a pfi ndvratu po vlastni stopé 517 m (Tabulka 3).
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Navratové strategie jedince jezevcika

W

= Ndvrat novou trasou - nadbihanim 8 pripadd 31 %

= Navrat novou trasou - zabihdnim 1 pfipad 4 %
Navrat novou trasou do vychoziho bodu 0 pfipadd 0 %

Navrat po vlastni stopé 17 pfipadd 65 %

Graf 2 - Z celkového poctu 26 utéku bylo sledovdno 8 (31 %) ndvrati za vyuZiti nové trasy
nadbihdnim na cestu, 1 (4 %) ndvrat za vyuZiti nové trasy zabihdnim na cestu, ndvrat novou
trasou do vychoziho bodu utéku nebyl pozorovdn (0 %), a 17 (65 %) ndvratu po vlastni stopé

7.1.3 Rozdily mezi plemeny pfi ndvratovych strategiich

Po porovnani sledovanych plemen pst je zfejmé, Ze jedinec ABJ preferoval navrat novou
trasou nadbihdanim na cestu (v 54 % pfipadll), u jedince jezevcika byla naopak

pozorovana preference navratu po vlastni stopé (v 62 % pripadu).

7.2 Vyhodnoceni chovani psi béhem zastavek

Z celkového poctu 76 utékl bylo 25 (33 %) navratll bez vyuZiti jakékoliv zastavky. Ve
zbylych 51 utécich udélali psi 205 zastavek, u 178 (87 %) zastavek bylo sledovdno chovani
Head scanning, zbyvajicich 27 (13 %) zastavek slouzilo psim k uspokojeni potreb, a to
k piti, urinaci ¢i defekaci, pfipadné téz k chlazeni ve vodé. Pfi ndvratu novou trasou,
celkem 51 navrat(, bylo psy vyuZito 126 zastavek, coz je primérné 2,5 zastavky/navrat.
Pfi navratu po vlastni stopé, celkem 25 navratl, bylo vyuZito 69 zastdvek, coZ je
pramérné 2,8 zastavky/navrat. Primérny pocet zastavek pro jeden navrat z celkovych
pocCtl zastavek a tras byl 3,4 (Tabulka 4). Primérna vzdalenost mezi zastavkami pfi

navratu novou trasou byla 349 m a pfi navratu po vlastni stopé 250 m (Tabulka 5).
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Tabulka 4 — Celkové pocty zastdvek pfi ndvratu

. Pocet .
; Pocet ., Pocet o v
Celkovy v . , zastavek | , ... |Pramérny
N Pocet , zastavek | Navrat .. utéka .
. pocet . Navrat o pfi pocet
Jméno . zastavek pFi po ) bez X
zastavek novou , , | navratu A zastavek
psa v s Head navratu | vlastni zastavky ..
pfi . trasou . po .. pFi
. scanning novou | stopé , pfi .
navratu vlastni , navratu
trasou . | ndvratu
stopé
Mesi 65 48 42 63 8 2 23 1,3
Brita 140 130 9 63 17 67 2 5,4
Celkem 205 178 51 126 25 69 25 3,4
Tabulka 5 — Priimérné vzddlenosti mezi zastavkami
o . L o v . o v » Primérna
Prumeérna Prumeérna Prumerna .
, . L , . vzdalenost
o v 4 .+ . | délka navratu | vzdalenost | délka navratu .
Prumérna | Prumeérna . , mezi
, , , novou trasou mezi po vlastni , .
Jméno psa délka délka , . . zastavkami
Ly . (pouze zastavkami | stopé (pouze v
utéku navratu , v . pFi navratu
navraty se pri navratu navraty se P
. . . . po vlastni
zastavkami) | novou trasou | zastavkami) N
stopé
Mesi 1565 m 802 m 934 m 374 m 658 m 506 m
Brita 1941 m 1012 m 1760 m 251m 681 m 151 m
Celkem
primér 1753 m 907 m 1347 m 313 m 670 m 329 m
obou psi
Tabulka 6 — PocCty zastdvek s Head scanning
& Pocet Primérny Pocet Primérny
Pocet . zastavek s Y v Y zastavek s . v
zastavek Pocet pocet Pocet pocet
, . Head . , . Head ,
navrata ) zastavek | navrati po . zastavek
, scanning v , scanning "
Jméno psa novou i pri vlastni i pri
sHead | trasou (Se ,p navratu | stopé (se ’p navratu
i zastavkami) havratu novou |zastavkami) navratu po vlastni
scanning novou po vlastni .
trasou Y stopé
trasou stopé
Mesi 48 24 59 2,5 3 4 1,3
Brita 130 9 63 7 15 67 4,5
Celkem 178 33 122 4,8 18 71 2,9
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7.2.1

7.2.2

Head scanning u ABJ

U jedince ABJ bylo z celkového poctu 50 ndvratl zaznamendno 23 (46 %) navratl bez
vyuziti jakékoliv zastavky. U zbylych 27 ndvratl bylo pozorovéno celkem 65 zastavek, ze
kterych bylo u 48 (74 %) zastavek pozorovano chovani Head scanning. Pfi ndvratu novou
trasou, 24 navrat(Q se zastavkami, bylo zaznamendno 46 zastavek s Head scanning a
prameér 2,5 zastavky/ndvrat. Pfi navratu po vlastni stopé, 3 ndvraty se zastavkami, byly
zaznamenany pouze 4 zastavky s Head scanning a pramér 1,3 zastavky/ndvrat.
Z vysledkll je patrné, Ze pfi navratu novou trasou pes potfeboval v priaméru vice
zastavek s pozorovanym chovanim - Head scanning neZ pti navratu po vlastni stopé
(Tabulka 6). Priimérna vzdalenost Utéku byla 1565 m, primérna délka navratu 802 m,
pramérna vzddlenost mezi zastavkami pfi ndvratu novou trasou byla 374 m a pfi navratu

po vlastni stopé 506 m (Tabulka 5).
Head scanning u jezevcika

U jedince jezevcika byly z celkového poctu 26 navratli zaznamenany 2 (8 %) navraty bez
vyuZziti jakékoliv zastavky. U zbylych 24 navrat( bylo zaznamenano celkem 140 zastavek,
ze kterych bylo u 130 (93 %) zastavek pozorovano chovani Head scanning. Pti navratu
novou trasou, 9 navratl se zastavkami, bylo zaznamenano 63 zastavek s Head scanning
a prameér 7 zastavek/ndvrat. Pfi navratu po vlastni stopé, 15 navratu se zastavkami, bylo
zaznemanano 67 zastavek s Head scanning a prdmeér 4,5 zastavky/névrat. Z vysledkd je
zfejmé, Ze pfi ndvratu novou trasou pes potieboval v priiméru vice zastavek s Head
scanning nez pfi navratu po vlastni stopé (Tabulka 6). Primérna vzdalenost utéku byla
1941 m, primérna délka ndvratu 1012 m, primérna vzddalenost mezi zastavkami pfi

navratu novou trasou byla 251 m a pfi navratu po vlastni stopé 151 m (Tabulka 5).

7.2.3 Rozdily vyuziti chovani Head scanning mezi plemeny psu

Po porovnani sledovanych plemen psl je evidentni, Ze jedinec ABJ vyuZival zastavky
svyuzZitim Head scanning v prlméru castéji pfi navratu novou trasou
(2,5 zastavky/névrat), jedinec jezevcika vyuZival zastavky s Head scanning v priméru
také Castéji pfi navratu novou trasou (7 zastavek/ndvrat), avSak z priméri zastavek na

jeden navrat vyplyva, Ze jedinec jezevéika potfeboval vice zastavek na ndvrat nez jedinec
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ABJ. To samé plati i u navratu po vlastni stopé, jedinec ABJ potieboval v priméru 1,3
zastavky/ndvrat, oproti jedinci jezevéika, ktery potrfeboval vpriméru 4,5
zastavky/ndvrat (Tabulka 6). Pokud vezmeme v potaz prdmérnou vzdalenost, kterou psi
urazili mezi jednotlivymi zastdvkami, tak jedinec ABJ zastavoval po delsi vzdalenosti nez
jedinec jezevcika. PFi ndvratu novou trasou jedinec ABJ zastavil v praméru kazdych
374 m, oproti tomu jedinec jezevcika zastavil v priméru kazdych 251 m. Pfi navratu po
vlastni stopé jedinec ABJ zastdvky k ovéreni sméru prakticky nepouzival, v priméru

zastavil kazdych 506 m, jedinec jezevcika zastavil v priiméru kazdych 151 m (Tabulka 5).
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8 Diskuze

Vyzkum byl zaméreny na mozné rozdily v preferenci navratovych strategii a také na
mozné rozdily vyuZivani zastdvek s Head scanning chovanim mezi dvéma plemeny loveckych
psu. Sledovany byly rozdily mezi fenou alpského jezevcikovitého brakyre, kterou byla Mesi
Majerka, a fenou jezevcika, kterou byla Brita z Kasparova lesa. Chovani Head scanning a
navratové strategie byly pozorovany po samostatném utéku béhem ndvratu zpét na trasu,
kterou mél pes jiz opakované osvojenou a po které se pohyboval viidce psa vZdy ve stejném
sméru. K vyhodnoceni se podafilo nasbirat celkem 76 tras s GPS a audio-vizuadlnim zdznamem,

50 tras u Mesi a 26 tras u Brity.

V prvni ¢asti prace byly u obou psl pozorovany Ctyfi ndvratové strategie, Slo o: (1) navrat
novou trasou do pocatecniho bodu Utéku; (2) navrat novou trasou zabihanim na cestu (jednalo
se o0 zabihdni za pocatecni bod utéku, brano dle sméru pohybu viidce psa); (3) ndvrat novou
trasou nadbihanim na cestu (jednalo se o nadbihani pred pocatecni bod utéku); (4) ndvrat po

vlastni odchozi stopé psa.

U feny ABJ byla zjisSténa preference navratl novou trasou nadbihanim na cestu, atov
celkem 27 pfipadech (54 %). MUZeme tedy predpokladat, Ze pro daného jedince byl tento
zpUsob navratu — ,zkraceni” cesty na plvodni okruh a poté pokracovani za viadcem vyssi
rychlosti — vyhodnocovan jako nejvyhodnéjsi. Jak uvadi Benediktova et al. (2020), pes sice
navrat za vyuziti cest prodluzuje, avSak mlze se pohybovat vyssi rychlosti nez pfi pohybu
v terénu, ¢imz navrat zrychluje. Pfedpokladem této navratové strategie je znalost terénu a
také spravné urceni sméru pohybu vidce. Uréovanim spravného sméru stop se zabyvala
studie (Wells & Hepper, 2003), kdy dle vysledkd byli psi schopni identifikovat spravny smér
stop pouze ve 36 % pripadu. Z téchto vysledkl by tedy Uspésnost ndvratu méla byt zavisla na

spravné orientaci ve zndmém terénu.

U feny jezevcika prevlddal navrat po vlastni stopé, a to v 17 pfipadech (65 %). Zde
bychom se méli zamyslet, zda termin ,navrat po vlastni stopé” je zcela presny, nebo zda neni
zavadeéjici. Z porizenych audio-vizualnich zaznamd neni patrné, Ze by se pes pfi navratu
orientoval pouze pomoci ¢ichu. Toto uvadéji Polgar et al. (2015), psi se pfi pokusech spoléhali
i na vizudlni informace. Proto presnéjsim nebo lépe vystihujicim terminem je spiSe ,navrat po

odchozi trase”. Jak popisuji Frost & Mouritsen (2006), zvifata zaznamendvaji a pouzivaji vice
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podnétl z prostiedi, které mohou, nebo nemusi v dané situaci pouzit. Tak tomu muzZe byt i
v pfipadé vyuziti ndvratu po odchozi trase, kdy si pes zjednoduSené feceno ,zapamatuje”
cestu, kterou bézel. Pro daného jedince se pak jedna o nejjednodussi zpisob navratu. Vyhodu

zcela jisté ma pti pohybu v dfive nezndmém terénu.

Druha cast prace byla zamérena na chovani Head scanning béhem zastavek pfi ndvratu.
Z celkového poctu 76 utékd bylo 25 (33 %) ndvratd bez vyuziti jakékoliv zastavky a nebyly ddle
v této ¢asti prace hodnoceny, u feny Mesi bylo vylouceno 23 navratl a u feny Brity 2 ndvraty.
U ABJ bylo pozorovano ¢astéjsi vyuzivani zastavek s chovanim Head scanning béhem navrata,
pfi kterych byl zaznamenan navrat za vyuziti nové trasy (nadbihani, zabihani, navrat do
vychoziho bodu Utéku), kde bylo v priméru 2,5 zastavky/névrat. U jezevéika bylo vyuZiti
zastdvek s Head scanning chovani pozorovdno také castéji pfi navratu novou trasou,
v priméru 7 zastavek/navrat. Head scanning chovani v souvislosti s orientaci bylo prokazano
v nékolika studiich s krysami (naptiklad Monaco et al., 2014), kde toto chovani slouzilo
k zaznamenavani informaci z okoli, ¢i v Dupret & Csicsvari (2014), kde slouZilo k zapamatovani

si mist, na kterych méli hlodavci odmény a diky tomu jejich snazsi opétovné nalezeni.

PFi porovnani plemen je patrné castéjSi Head scanning chovani u jezevcika. To samé
platilo i pfi navratu po vlastni stopé, ABJ mél v priméru 1,3 zastavky/navrat a jezevcik 4,5
zastavky/ndvrat. Pro porovnani vysledkll bylo pocitano i se vzdalenosti mezi jednotlivymi
zastavkami pfi ndvratu. Pfi ndvratu novou trasou ABJ zastavil primérné kazdych 374 m
a jezevCik v prméru kazdych 251 m. Kratsi vzdalenost mezi zastavkami u jezevcika platila i pfi
navratu po vlastni stopé, jezevcik zastavil kazdych 151 m a ABJ kazdych 506 m. Rozdilné
primérné pocty zastavek by mohly byt zdsadné ovlivnéné kohoutkovou vyskou psa. Studie
Barber et al. (2020) poukazuje na vliv vysky lidi a kohoutkové vysky psl ve vztahu k vnimani
prostfedi. Proto, pokud budeme brat v udvahu kohoutkovou vysku jezevéika 20 cm a

kohoutkovou vysku ABJ 40 cm, by v tomto ohledu mohl mit vyhodu jedinec ABJ.
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9 Zaveér

Cilem préce bylo zhodnoceni ndvratovych strategii dvou plemen loveckych psli a
porovndni, zda se tyto strategie u jednotlivych plemen lisi. To bylo moZzné diky vyuziti GPS
obojkl a audio-video zdznamUm z kamery, které méli psi béhem pohybu ve zndmém terénu
na sobé. Audio-video zaznamy byly také dale vyuZity pro zhodnoceni chovani na trase pfi
navratu zpét k vidci psa. Pfedpokladem bylo, Ze béhem téchto navratl bude vyuzivat zastavky

s Head scanning chovanim.

Dle vysledki byly potvrzeny rozdilné preference vramci ndvratovych strategii
jednotlivych plemen. Fena ABJ vykazovala preferenci ndvratové strategie nadbihanim na cestu
(54 % pripad(l). Fena jezevcika vykazovala preferenci navratové strategie po vlastni stopé
(65 % pripadd). Head scanning chovani vykazovaly béhem zastavek obé plemena. Pokud jde o
rozdily mezi plemeny, tak fena jezevcika vykazovala v priméru castéjsi potifebu zastdvek
béhem navratu bez ohledu na ndvratovou strategii, fena ABJ potfebovala k ndvratu nizsi pocet

zastdvek a pfi ndvratu po vlastni stopé tyto zastavky témér nevyuzivala.

V ramci této prdace byly tedy potvrzeny rozdily mezi alpskym jezevéikovitym brakyrem a
jezevcikem v preferenci ndvratovych strategii a také ve frekvenci zastdvek s Head scanning
chovanim béhem navratu. Pro dalsi potvrzeni, ¢i vyvraceni rozdili mezi plemeny by bylo jisté

zajimavé zapojeni vice jedincd do vyzkumu.
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