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Anticipaéni chovani loveckych psii pFi prostorové orientaci

The anticipating behaviour of hunting dogs during spatial
orientation

S vyuzitim GPS technologie a audiovizudlni techniky ovéfit, zda
je lovecky pes schopen ptfedpovidat chovani majitele a vyuzivat
téchto poznatkl pro zvyseni efektivity navratu.

Z dostupné literatury budou popsany zplisoby prostorové
orientace obratlovct se zaméfenim na orientacni schopnosti
psovitych Selem. Déle bude reSersni ¢ast zamétena na adaptacni
schopnosti zivo€ichll. V experimentalni ¢asti budou posouzeny
adaptacni schopnosti psii jako reakce na konkrétni chovani
majitele a schopnost vyuzivat toto chovani pro zvysovani
efektivity navratl zpét k majiteli. Pomoci GPS technologie bude
zaznamenavano chovéni psa beéhem sledovani stopy zvéte

a naslednych néavratl zpét k majiteli. Sbér dat bude probihat

V lesnich terénech formou individualnich vychéazek sledovanim
min. 2 jedinct loveckych pst. Na zac¢atku trasy bude
sledovanému psovi nasazen GPS obojek a audiovizudlni zatizeni
a pes bude poslan vyhledavat zvéf. V. moment¢ zahéjeni
pronasledovani zvéte nebo sledovani stopy se pes necha pracovat
samostatné (pes nebude béhem utéku ovliviiovan zadnymi



povely) a az do doby navratu psa bude majitel pokracovat v chuzi
ve stejném sméru, v jakém se pohyboval v okamziku odbéhnuti
psa. Majitel pomoci GPS zafizeni zaznamenava misto, ve kterém
si ho pes opétovné nasel. Ziskané trasy utéka s audiovizudlnimi
zédznamy budou pomoci vhodnych statistickych metod
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Abstrakt

Prostorova orientace, pojem a jev tolikrat zkoumany a diskutovany, tvoii nedilnou soucast
zivota vSech zivoCichll na Zemi. Vysledky raznych studii pomahaji lidstvu v pochopeni a
objasnéni jevil, které jsou mnohdy z naseho hlediska tézko vysvétlitelné. Jako napiiklad
schopnost ptaki vracet se vzdy na stejné misto pii migraci do teplych krajin a zpét, véely
vydavajici se daleko od tlu za sbérem nektaru, ryby plujici mnoho kilometri za ucelem treni

atd.

Tato prace se v prvni ¢asti soustied’'uje na informace dostupné z literatury. Informace
tykajici se pomyslného rozd€leni prostorové orientace, metod vyuzivanych zivocichy pro

uréeni sméru 1 metod vyzkumu, které nam tyto jevy objasiiuji.

Druha cast, experimentalni, byla zaloZzena na zkoumani, zda je lovecky pes schopny
predpovidat chovani majitele a vyuzivat téchto poznatki pro zvySeni efektivity navratu.
Sledovani byli dva jedinci jezevCikd, konkrétné drsnosrsta standardni fena a hladkosrsty
standardni pes. Data byla ziskand pomoci GPS obojkli a mini kamer umisténych na psech.
v naSem piipadé dvou jezevéikl, konkrétné drsnosrsté feny a hladkosrstého psa. Data byla
ziskana pomoci GPS navigace a videovizualni technikou umisténé na psii. Data byla sbirana
béhem béZnych vychazek v lesnim terénu. Naméfenych 105 tras a 75 video zdznamil bylo
zpracovano V programu Garmin Basecamp a Garmin Virb Edit. Tyto data byla dale
vyhodnocena v programu Microsoft Excel a cirkularni statistika byla zpracovana pomoci
programu Oriana 4,02. Z vysledkt vyplynulo, ze psi na za¢atku experimentu majitele dobihali
po jeho stopé. Postupem casu zacali psa majitele nadbihat, ovSem s vétSi vzdalenosti od
majitele, ale kaZzdou vychdzkou se vzdalenost k majiteli snizovala, aZ na konci experimentu
psi téméf pii kazdé vychazce majitele nadbehli naprosto piesné. Vysledky naznacuji, Ze pes je

po né¢jakém case schopen predpovidat chovani majitele.

Klicova slova: lovecky pes, prostorova orientace, anticipace, homing, ndvratové strategie



Abstract

Spatial orientation, concept and phenomenon studied and discussed so many times, form an
integral part of the lives of all animals on Earth. The results of various studies help humanity in
understanding and clarifying phenomena that are often hard to explain from our point of view.
Such as the ability of birds to always return to the same place when migrating to and from warm
landscapes, bees going far from the hive to collect nectar, fish going many kilometres for friction,

etc.

This work focuses in the first part on information available from literature. Information regarding
the notional distribution of spatial orientation, methods used by animals to determine both the

direction and methods of research that make these phenomena clear to us.

The second part, experimental, was based on examining whether a hunting dog was capable of
predicting the owner's behavior and using that knowledge to improve return efficiency. Two
dachshund individuals were followed, namely the rough-haired standard bitch and the smooth-
haired standard dog. The data was obtained using GPS collars and mini cameras mounted on
dogs. in our case, two badgers, namely a rough-haired bitch and a smooth-haired dog. The data
was obtained using GPS navigation and video visual technology mounted on dogs. Data was
collected during normal walks in forest terrain. The measured 105 routes and 75 video records
were processed in the Garmin Basecamp and Garmin Virb Edit. This data was further evaluated
in Microsoft Excel and the circular statistics were processed using Oriana 4.02. The results
showed that the dogs had been retracing his trail at the start of the owner's experiment. Over
time, they began to overcharge the owner's dog, with more distance from the owner, but with
each walk, the distance to the owner decreased until, at the end of the experiment, the dogs
overran the owner perfectly on almost every walk. The results suggest that the dog is able to

predict the owner's behavior after some time.

Keywords: hunting dog, spatial orientation, anticipation, homing, return strategie
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Uvod

Lovecti psi jsou vyuzivani pro praci v piirodé€, pti které potiebuji svou velmi dobrou
orientaci Vv prostoru. Této schopnosti vyuzivaji pro navrat ke svému majiteli a to i na
vzdalenost nékolika kilometrii. Pfi navigaci pravdépodobné uplatiiuji nékolik zplsob
orientace v prostoru napif. magnetorecepci, ktera ma schopnost detekovat magnetické
pole Zemé¢ a vyuzit jej k orientaci. V minulych letech byly prokazany védecké studie o
schopnosti pst vnimat geomagnetické pole. Do dne$niho dne nebylo prokazano, jakym
zpusobem geomagnetické pole vnimaji a zpracovavaji pii orientaci v prostoru. Pro
vnimani geomagnetického pole se piedpoklada, Zze vSichni Zivo€ichové maji v sobé

magnetoreceptory.

Orientaci a navrat na puvodni misto nepouzivaji jenom psi, ale téméf vSichni
zivoCichové a v bézném zivoté ji ani nepostichneme. Prostorova orientace umoziuje
zivo¢ichim orientaci v prostiedi, kde ziji.

Pfi prostorové orientaci zivoCichové vyuzivaji prvky v prostiedi, které si zapamatuji a
podle nich se do budoucna orientuji. Tuto schopnost ale neziskavaji jen pomoci prvku
v prostiedi, ale vyuzivaji také smysly- sluch, ¢ich, pachy a reliéf prostiedi atd.

7 w7

Prakticka ¢ast této prace muze prispét k pochopeni zplisobl prostorové orientace a
muze objasnit, ze pes je po néjakém cCase schopen predpovidat chovani majitele

V pfirodnim prostiedi.



3 Cil prace

Cilem této prace je zjistit s pomoci GPS technologie a audiovizudlni techniky, zda je
lovecky pes schopen predpovidat chovani majitele a vyuzivat téchto poznatkii pro zvySeni

efektivity navratu.



4 Literarni reSerse
4.1 Prostorova orientace

Témér vsichni Zivocichové s vyjimkou prisedlych (napf. Zzahavcll) maji v urité mire
schopnost se orientovat v prostoru. Tomuto G¢elnému chovani fikame prostorova orientace
aje dokladem prostorové paméti. Schopnost prostorové orientace je jednim ze zakladnich
predpokladt pro pieziti aktivné se pohybujicich organismil. Zivoéich si v prostoru vymezuje
svou polohu vi¢i svému utocisti, potravé, nepifatelim, piipadnym sexudlnim partneram.
Zivogichové jsou schopni najit spravnou cestu z dalekych mist nebo orientovat se v prostoru,
aniz by vyuzili jakéhokoliv pfistroje nebo vypoctil. Jsou schopni jakési pfirozené navigace na
zaklad¢ informaci, které jsou schopny ziskat pomoci smysli a citlivosti na riizné podnéty

(Stuchlik, 2003).

4.1.1 Geograficka a topograficka orientace

Podle velikosti prostoru, ve kterém se Zivocich pohybuje, délime prostorovou orientaci na

geografickou a topografickou orientaci.
» Geograficka orientace

Tento typ orientace vyuziva velké mnozstvi Zivoéichii pii pohybu na vétsi vzdalenosti.
Typickym piikladem vyuziti této orientace je naptf. migrace ptakd (Lerstam, 1996) a
moiskych Zelv (Lohmann et al., 1999; Lohmann & Lohmann, 1996). Tato orientace je

komplex nékolika mechanismu, které se navzajem dopliuji a podporuji (Stuchlik 2003).

Miuzeme se také setkat s pojmem ,, homing“, jehoz doslovny pieklad zni ,navrat do
vychozi polohy“. Ptikladem ndm mohou byt lososi, kteti za ucelem tieni cestuji mnoho a
mnoho kilometrli, aby se pak vréatili na plivodni misto vyskytu. Tato schopnost neni stale
upln¢€ objasnéna a je predmétem neustalého badani. Je velice zajimavé, jak se dokaze zvite, at’
je to ptak, ryba nebo pes orientovat v neznamém prostoru a vratit se zpatky z tohoto ciziho

prostfedi na misto vychozi (Nahm, 2015).
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» Topograficka orientace

Ta je naopak zivocichy pouzivana pii piekonavani kratSich vzdalenosti jako napiiklad pii
obstaravani potravy, pii ,,namlouvacim® ritualu, pii uté¢ku pted predatory. Vyskytuje se u celé
Skaly zivocichli od hmyzu az po savce (Stuchlik 2003).

Kazdy zivocich, ¢i skupiny zivocichi stejného druhu, obyva ur€ité uzemi tzv. teritorium.
Toto tzemi si chrani pred dal$imi skupinami nebo jedinci stejného druhu. Velikost tohoto

uzemi neni odvislé od velikosti jedince nebo dané tlupy ( Stuchlik 2003).

VEtsi Gizemi, ve kterém se dana skupina/jedinec pohybuje a Zije, je tzv. ,,domovsky
okrsek neboli anglicky homerange. Domovsky okrsek byva rozlohou rozsahlejsi nez
teritorium a nemusi byt skupinou nebo jedincem oznacovan nebo hajen jako je to u teritoria.
Jedinci maji v hlavé tzemi zmapované tak, aby zde dokézali hledat potravu, partnery, ale také

ukryt pted predatory (Burt 1943).

4.1.2 Egocentricka a allocentricka orientace

» Egocentricka orientace

Egocentrickou orientaci definujeme jako vzajemny vztah mezi pozorovatelem a
jednotlivymi prvky daného prostiedi. Tyto vzajemné vztahy mezi pozorovatelem a danymi
prvky se neustale méni a to v zavislosti na pohybu pozorovatele danym prostiedim. Béhem
pohybu pozorovatele dochazi ke zméndm uhlu pohledu, vzdalenosti mezi pozorovatelem a

prvky prostiedi atd. (Mou et al., 2004).
» Allocentricka orientace

Je orientace vyuzivand pifi pohybu mezi viditelnymi objekty, od jednoho objektu
K druhému. Na zakladé vzajemnych vztahti prvkG daného prostfedi je zivocich schopny

orientace, ktera neni zavisla na aktualni pozici zivoc¢icha (Miniaci et al., 2018).

11



4.1.3 Idiotheticka a allotheticka orientace

> Idiotheticka orientace

Idiothetickda orientace vyplyvd zinformaci ze samotného pohybu dané¢ho jedince.
Informace o pohybu neziskdva z okoli, ale z vertibularni a somatosenzorickych systémi

(Stepankova et al., 2003).

Inerciélni idiothetickd orientace ziskava informace o zméné tthlového a lineérniho zrychleni
pohybu hlavy. Naopak substratova idiotheticka orientace zpracovava informace z receptori
Vv kloubech, svalech a §lachach a tim podava informace o vlastnim pohybu vzhledem k zemi
(Stuchlik, 2003).

> Allotheticka orientace

Pfi této orientaci jsou zivoCichy vyuzivany informace z okoli. Jedinec mapuje okolni
prostfedi, ale 1 vztahy mezi nim a prvky tohoto prostfedi (ptfikladem je vzdalenost mezi
jednotlivymi pfedméty ¢i vzdalenost piedméti k samotnému cili). Pomoci téchto informaci

urcuje jedinec Svou pozici Vv prostiedi (Stepankova et al., 2003).

4.2 Mechanismy (strategie) prostorové orientace

4.2.1 Kognitivni mapa

Pojem ,,kognitivni mapa“ je poprvé pouzit na konci prvni poloviny 20. stoleti a to
americkym védem Edwardem C. Tolmanem (Tolman, 1948). Kognitivni mapa je chdpana
jako dovednost zivoc¢icht, ktefi si ve své mysli vytvoii trojrozmérnou reprezentaci svého
okoli, ve kterém jsou schopni se snadno a spolehlivé orientovat (Tolman, 1948). Tato mapa
zahrnuje vesker¢ dilezité predmeéty a body, které se v daném okoli vyskytuji. Déle poskytuje
informace o vzdalenostech, thlech mezi jednotlivymi pfedméty. Pro vznik této informace je
potieba aktivniho prizkumu daného prosttedi, pfi¢emz si jedinec osvoji veskeré predmeéty

(O’Keefe & Nadal, 1978).
4.2.2 Kompasova orientace

Kompasovou orientaci mame dvojiho typu, inklina¢ni a polaritni. Polaritni kompas
funguje v podstaté stejn¢ jako kompasova stielka, ktera urcuje smér podle polarity

horizontalni slozky. Oproti tomu inklina¢ni kompas udava smér mezi magnetickym polem a
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magnetickym rovnikem, protoze tam je inklinace nulové, tim padem odvozuje polaritu pole ze
sklonu celkového vektoru k Zemi (Johnsen et Lohmann, 2005; Némec et Vacha 2007). Podle

této orientace se zivocCich stavi dle severojizni osy (Johnsen et Lohmann, 2005).

Magneticky kompas vyuziva mnoho zivoc€ichi k tomu, ze jsou schopni urcit smer
pomoci magnetického pole Zemé&. Magneticky kompas byl objeven u migrujicich ptakd, kdy
bylo vyuzito jejich spontanniho chovani (Wiltschko et Wiltschko, 2005).

Napiiklad lososi nebo podzemni hlodavci vyuzivaji kompas polaritni (Némec et
Vécha, 2007). Moiské zelvy a ptaci pouzivaji kompas inklina¢ni (Wiltschko et Wiltschko,
2005). Existuji ovsem i zivocichové, ktefi jsou schopni se orientovat obéma typy kompasu,

patii mezi n¢ Colek zelenavy a colek horsky (Johnsen et Lohmann, 2005).
4.2.3 Integrace drahy

Nékteti zivocichové se orientuji v prostoru bez vnéjSich smyslovych podnéti. Této
orientaci se fika integrace drah (Burak & Fiete, 2009). Vyuziti této metody spociva ve
vytvoreni vysledného vektoru, jehoz pomoci je Zivocich schopen se navratit z jakéhokoliv
bodu zpét na misto odkud vySel. Integrace drdhy je zalozena na idiothetické navigaci, pfi
které mohou vznikat komunikacni nepfesnosti, proto ji nékdy korigujeme pomoci allothetické

orientace.

Ptikladem nepfesnosti muze byt Spatny odhad sméru a vzdalenosti k danému cili.
Proto jsou nepiesnosti korigovany informaci z allothetické orientace a nazyvame je externi

orienta¢ni body. Korekci kumulativnich chyb nazyvame pozi¢ni zafixovani (Stuchlik, 2003).
4.2.4 Navigace trasou

Jeji podstatou je orientace na zéklad¢ urcitych reakci na urcité podnéty, které nasledu;i
Vv urcitém potradi za sebou. Nevyhodou pfi vyuZziti navigace trasou je, ze pokud dojde ke

zméné néjaké informace, mize dojit k naruseni celé trasy.

Tento typ je tvofen jednotlivymi instrukcemi, které na sebe musi navazovat a byt
Vv piesném poradi. Dal$im negativem je, Ze lze tento typ orientace uplatnit jen pro jednu
konkrétni cestu, pro kterou byla fada instrukci, podméth a reakci vytvotena (O 'Keefe &

Nadel, 1978).
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425 Pilotovani

Je to typ navigace, pii které se zivo¢ichové orientuji pomoci pevnych vizualnich
bodil ve vodé 1 na sousi. Mezi bézné vizualni body patii hory, jezera, skaly, ttesy,

cesty (United States Arny, 2007).

4.3 Vyuziti smysla p¥i orientaci
431 Zrak

Oko je slozity smyslovy orgén. Pomoci rohovky a ¢ocky je dopadajici svétlo spojeno a
zaostfeno na zadni stranu sitnice. To pak zpisobuje chemické zmény v svétlo¢ivnych
buiikach, jimiz jsou tyCinky a ¢ipky. Ty vysilaji nervové signaly do mozku pomoci zrakového

nervu (Cunningham, 2002).

Psi jsou schopni rozeznat odstiny modrého, Sedého a Zlutého barevného spektra,
zelenou, zlutou a oranzovou barvu vidi jako naZloutlou a fialovou barvu rozeznévaji jako
modrou. Cervenou vnimaji jako tmavé Sedou &i ¢ernou. Diivodem tzv. dichromatického
vidéni je, Ze oko psa obsahuje pouze 2 druhy ¢ipka (Neitz, 2001). Naopak v seru psi vidi 1épe
nez ¢lovek, coz je zptisobeno tim, ze sitnice oka psa obsahuje vice druhého typu
svétlocivnych bunék, které maji tvar tyCinek. Psi nevidi §patné jen jinak a zrakovy vjem

jeden z dilezitych faktord pii pohybu v prostoru (Neitz,2001).
4.3.2 Cich

Psi maji vyborny ¢ich. To je obecna pravda. Cenich psa, 1épe feceno ¢ichova sliznice,
obsahuje mnohem vice ¢ichovych receptorti nez je tomu u ¢lovéka. Psi sliznice obsahuje cca
22 miliéni gichovych bun&k, u ¢lovéka je to pouze 5 miliond. Cast mozku, ktera se podili na
zpracovani ¢ichovych informaci, vazi ptiblizné 60 g, u ¢loveka je to 4x méné, 1 kdyz mozek

Elovéka je 10x vétsi nez u psa. Cich patii mezi nejvyvinut&jsi smysl u psa (Prochézka, 1989).
4.3.3 Sluch

Psi jsou schopni vnimat zvuk od frekvence 40 Hz do 60 000 Hz. Vniméni zvuku
napomaha také fyziologicky tvar boltce, ktery je pohyblivy a psi ho mohou nastavit ve sméru

zvuku, coz umoznuje smérovani zvuku do zvukovodu (Prochazka, 1989).
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4.3.4 Magnetorecepce

Magnetorecepce je smysl organismu detekovat magnetické pole a vyuzivat jej
naptiklad k orientaci. Magnetorecepce se vyskytuje u vSech obratlovcti i bezobratlych

zivocCichu, napt. mekkysa, hmyzu a korysa (Wiltschko & Wiltschko, 1995).

Mnoho zivocicht pfi své migraci vnimaji geomagnetické pole, tuto hypotézu
formuloval Alexander Theodor von Middendorff jiz roku 1859. OvSem jeho domnénka
¢ekala na experimentalni podporu az do poloviny Sedesatych let minulého stoleti (Vacha &

Némec, 2007).

Pro studii a vyzkum magnetorecepce bylo prokazano, ze k vnimani magnetického pole
Zemeé slouZzi u savct protein zvany kryptochrom. Tento protein fadime do skupiny
flavoproteinu, které absorbuji modré svétlo. Tento protein je ulozen v sitnici oka. U psovitych

Selem je kryptochromCryl, ktery je citlivy na kratké viny (NieBner et al., 2016).

[ u ostatnich zvitat byla zjisténa schopnost se orientovat podle magnetického pole
Zemé&. Pomoci satelitnich, leteckych snimkl pofizenych na Google Earth bylo zjisténo, ze
sudokopytnici (srnec obecny, jelen lesni a tur domadci) preferuji pii pastveé a odpocinku
orientaci, kdy osa jejich téla je zarovnana podél severo-jizni zemské magnetické osy (Begall
etal., 2009).

DalSim piikladem na vnimani magnetického pole, bylo pozorovani liSky obecné pii
mysSkovani. Tato pozorovani trvala dva roky a bylo zjiSténo, ze pfi pfiprave na skok se liska
sto¢i podél severovychodni strany. Pokud byl skok proveden smérem na sever, liska byla

vvvvvv

magnetické pole pro lov.

RovnéZ u psu bylo sledovano ptsobeni magnetického pole. A to v experimentu na
jakou svétovou stranu se nataceji psi pii zna¢kovani (Hart et al., 2013). Pokud je magnetické
pole klidné, preferuji psi pti znackovani zarovnani téla podél severojizni osy. Mezi pohlavim

nema zarovnavani téla zadny vliv (Hart et al., 2013).

Je mnoho zpusobt jak se orientovat na velké vzdalenosti, jednou z nich je magnetismus

(Cain et al., 2005).

Magnetické pole Zemé poskytuje velké mnozstvi informaci, které miize jakykoliv
zivocich vyuzit. Vétsina zivocichi preferuje pti svych migracich bud’ inklinaci - coz je thel

silo¢ar k zemskému povrchu (Vacha & Némec, 2007) anebo vyuzZiti intenzity horizontalniho a
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vertikdlniho pole (Lochmann et al., 1999). Ptaci se orientuji podle magnetického kompasu,
ktery urcuje smér silocar s ohledem na polaritu. Tim dostava ptak informace o pohybu
k rovniku ¢i k polu a urCuje tim zemépisny smér. Pokud migrujici ptak tdhne pies rovnik, tak

se v trovni rovniku jeho kompas vynuluje. ( Wiltschko & Wiltschko, 1996).

Dalsim zpisobem jsou informace z nebeskych téles a to konkrétn¢ hvézdny a slunecni
kompas. Podle hvézdného se migrujici Zivo¢ichové orientuji v noci a podle slune¢niho ve

dne.

Protoze se nebeska télesa v diisledku zemské rotace méni, spoléhaji zivo€ichové k uptesnéni

vlastni polohy na svoje vnitini biologické hodiny (Wiltschko & Wiltschko, 1996).

4.4 Metody vyzkumu prostorové orientace u zvirat

4.4.1 Uloha sbirani pelet

Metoda zaloZena na sledovani aktivity tzv. mistovych neuront pii pohybu v prostoru.
Princip metody spoc¢iva ve sledovani vyhladovéného potkana v kruhové aréné, kde
v pravidelnych intervalech dopadaji potravni pelety, které sbira. Pelety dopadaji do arény
nahodné, na rizna mista. Pomoci sledovaciho systému je pak sniméan pohyb a aktivita
urcitych neuront (Stuchlik, 2003). Prozatim byly touto metodou zjistény zakladni poznatky o

chovani neuronil a vyzkum pokracuje dal.
4.4.2 Uloha preference mista

Tato metoda je uréitou obménou predchozi metody. Také je zalozena na sledovani
vyhladovélého potkana umisténého v aréné, kam dopadaji pelety. Rozdil ale spociva vtom, Ze
pelety nepadaji do arény ndhodné, ale jen v moment¢, kdyz se potkan ocitne na ur¢itém miste
v aréné. Po dopadu pelety se potkan vyda potravu hledat. Jakmile ji sni, vraci se misto, které

funguje jako spoustéc pelet (Bures et al., 1997D).
4.4.3 Uloha vyhybani se mistu

» Pasivni vyhybani se mistu (Passive place avoidance, PPA)

Je dal$im fyziologickym zplisobem testovani aktivity neuronti a navigace. Potkan je

opét umistén do arény v niz hleda potravu. Pfi tom, kdyz se vyskytne na urcitém
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»zakdzaném“miste, je potrestan malym elektrickym Sokem. Toto misto je zfetelné

definovano, oznaceno a to bud’ uvnitt arény nebo vné ( Bures et al., 1997D).
» AKktivni vyhybani se mistu (Aktiv allothetic place avoidance, AAPA)

Tato uloha je obdobou ptedchozi s tim, Ze potkan je umistén v rotujici aréné a musi se
se pohybovat aktivné tak, aby nebyl zanesen na ,,zakazané* misto. Toto misto neni

jasn¢ oznaceno jako v predchozi metodé (Petrasek et al., 2009).
4.4.4 Radialni bludisté

Podstatou této metody je zkoumani prostorové paméti Zivocicha. Zakladem bludisté je
centralni misto, ze kterého vede n¢kolik ramen, na jejichz konci se nachazi potravinové
pelety. Hladovi potkani hledaji potravu na konci ramen a pak se vraci nazpét do centralniho
mista bludisté. Smyslem je, aby nasly vSechny, aniz by jedno rameno navstivili 2x (Stuchlik,

2003).

@® potrava

(@]
radialni ramena
()
centralni
[® o]
platforma
@ (J
Ll

Obr. 1: Radialni osmiramenné bludisté

445 Morrisovo vodni bludisté

Zivogich je umistén do kruhového bazénu. Ulohou Zivogicha je najit skrytou
platformu, kterd je umisténa pod urovni hladiny a je patrna jen z bezprostfedni blizkosti
(Morris, 1984). Smyslem metody je dokazat, ze zivo€ich si dokaze pamatovat prostorové
vztahy mezi orienta¢nimi body, ale i vztahy mezi nim a platformou, tzn,. Ze méa schopnost

vytvofit si kognitivni mapu svého okoli (Mouritzen, 2001).
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Obr. 2: Morrisovo vodni bludisté

4.5 Adaptace

Adaptace je proces, pii némz se organismus piizptisobuje vnéjsim podminkam a
faktorim, které panuji v arealu vyskytu. Diky adaptaci vznikaji uc¢elné vlastnosti. Adaptaci se

casto mysli 1 osvojovani evolucnich strategii a prochazeni genetickych mutaci do novych

forem (Flegr, 2007).
45.1 Adaptivni inteligence

S adaptaci souvisi i adaptivni inteligence, ktera se zabyva dovednostmi a schopnostmi
psa ziskané béhem zivota. Zde ma pes schopnost se ucit novym vécem, které se u¢i pomoci
signald a gest od svého majitele. Dal$im zpisobem adaptivni inteligence je schopnost fesit
néjaky problém, pod timto pojmem se rozumi to, Ze pes je schopen si danou situaci
naplanovat a vyhodnotit. Re$eni problémil si zapamatuji, k tomu piidaji, co se nauéili a

nasledné vse vyuzivali v praxi (Coren et al., 2006).

45.2 Adaptace a lov

Lidé si vS§imli vrozenych loveckych vlastnosti pst a zacali je vyuzivat ve sviij
prospéch. Psi se stali pomocniky v pribéhu celého lovu od nalezeni zvéte az po doneseni
(Coren et al., 2006)

Pokud pozorujeme psy pfii spoleéném lovu, miizeme si v§imnout, Ze vyuzivaji stejnou

techniku jako vI¢i smecka. V piipadé€ lovu s vyuzitim vice psu, je vétsi Sance pro uspésnéjsi

lov, nez kdyz by lovil jedinec sam (Frame, 2004).
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45.3 Domestikace

Domestikace je proces, kdy lidé zacnou ovliviiovat vyvoj daného zivocicha. Ve vSech

ptipadech jde o dlouhodoby proces, pii kterém vznikne oboustranny vztah (Zeder et al.,
2006).

Pti domestikaci dochédzelo k mutaci genti, které ovlivnili funkci mozku, metabolismus
tuk® a chovani domestikovanych psi (Freedman et al., 2016). Dalsi zménou v domestikaci
zpusobilo vyrazné zkraceni mordy, zménu ve velikosti téla, usi a v neposledni fad¢ i barva
srsti. Nejveétsi zménou proslo chovani a to interakce s clovékem, které jsou domestikovani psi

schopni. (Coren et al., 2006).

4.6 Jezevéik

4.6.1 Kdo to vlastné je?

Jezev¢ici jsou skupinou psu, kteti maji vrozeny lovecky vlohy, vysokou ostrost, kvili
které jsou vyborni na povrchu i podzemnich norach. Jezevcik je tvrdy, odolny a vytrvaly ke
Stvani zajicu, dosledech sparkaté zvéte a v neposledni fadé k norovani. Jsou jedni z nejlepsich

v hlasitosti na stop¢, maji vybornou orientaci a praci na barvé (Vochozka, 2000).

4.6.2 Historie plemene
Prvni zminka pochézi ze starovékého Egypta, kde byla objevena kresba fenky
s protahlym télem, kratkymi béhy, Spi¢atou tlamou a typickyma usSima (Raber, 1995).

Jezevcik vznikl od némeckych honic¢ii a nazyval se jamnik nebo jezevEi pes. Tito psi se
ktizili s riznymi typy malych plemen a teriérii a timto vznikly dnesni plemena jezevcika
(Vochozka, 2000).

4.6.3 Povaha a popis

Jezevcik je pes mnoho tvari, je dosti tvrdohlavy a obcas i neposlusny, ale na druhou
stranu je to pratelsky, milujici, u€enlivy, hravy a hlavné skvély hlidac¢ a lovec. Ale jak uZ to

byva, zalezi na povaze jednotlivého jedince (Vochozka, 2000).

Jezeveiky fadime do IV. Skupiny FCI a chovame je ve tfech riznych velikostech a

ttech druzich osrsténi. Postava je siln€ osvalend, protahld, nizka s kratkymi béhy.
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4.6.4 Vyuziti jezev¢ika

Jezev¢ici jsou v dnesni dobé vSestrannymi loveckymi psi. Perfektné zvladaji norovani,
spolecné lovy, aportovani, ale nejlepsi praci predvadeji na dosledech sparkaté zvére. Ma-li nas
jezevceik nadani pro tuto praci a za¢ina prokazovat své kvality, bylo by trestné nevyuzit jeho

schopnosti (Vochozka, 2000).

5 Metodika
5.1 Sledovani psi

Jedinci pro sbér dat byla fena standardniho drsnosrstého jezevcika a pes standardniho

hladkosrstého jezev¢ika. Vice informaci o danych jedincich tabulce 1.

Tabulka 1: Zdkladni udaje o sledovanych psech

Rasa Jezeveik standard drsnosrsty | Jezevcik standard hladkosrsty
Jméno véetné CHS Brita z Kasparova lesa M-Brok von Sbaritz
Datum narozeni 23.05.2012 08.06.2016
Pohlavi Fena Pes
Barva Divo¢ak Cervena
Lovecka zkuSenost * 3 1

*hodnota 1 — zacatecnik — pes zacina, jde o jeho prvni loveckou sezonu/praxi
2 — pokrocily — pes, ktery je druhou loveckou sezoénu/praxi
3 — zKuseny — pes, ktery ma za sebou 3 a vice loveckych sezon

U lovecké zkuSenosti nejde o vek psa, ale o zkuSenosti s pohybem v honitbé a

setkani se zvefi.
5.2 Sledovani pomoci GPS

Kazdy zkoumany pes byl vybaven GPS obojkem a outdoorovou kamerou. Konkrétné u
jezevcika hladkosrstého (Brok) bylo sledovani pouzivano GPS obojkem GarminAlpha TS5
MINI a u jezevc¢ika drsnosrstého (Brita) byl pouzivan obojek GarminAlpha T5. Oba obojky
byly propojeny s piijimacem Alpha 100, kde byl nastaven interval, aby kazdé 2,5 sekundy
GPS pozici.
GarminVirbElite.

zaznamenal K videozdznamim byla

pouzivana outdoorovd kamera

Pti kazdé vychazce byly obojky standardné upeviiovany psovi na krk, kamera byla

vlozena do kovové ochranné mtizky, ktera je soucasti reflexni vesty.
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5.3 Sbér dat

Data byla sbirana ve dvou uréenych, nemeénicich se tras v lesnim terénu. Prvni trasa
m¢éla délku 2,089km, druha méfila 2.555km. ODbg trasy jsou soucasti honitby Modiin
nadmoftska vyska se pohybuje okolo 700 m. n. m. Druha trasa se nachazi nedaleko osady
Desky, ktera se nazyva Letisté. Jeho praimérna nadmoiska vyska je v rozmezi 600 - 650 m.

n. m.

Data byla métena od prvni poloviny biezna 2019 do poloviny ledna 2020. V této dobé
bylo celkem nasbirano 105 tras, z toho 51 tras s Brokem a 54 tras s Britou. Sbér dat probihal
formou vychazek na urcené trasy, kde psi pobihali voln¢€ a aktivné vyhledavali zvér.

Protoze se psi pii praci neovliviiovali, je pfevazna cCast vychazek sledovana soucasné s obéma

psi najednou. Vychazky byly praktikovany v riznou denni dobu.

V piipad¢ kdy pes stopu €i zivou zver vyhledal, byl ponechan k samostatné praci bez
jakéhokoliv povelu. Viidce zadal do vysilacky bod utéku a pokracoval v chtizi po dané trase.
V priibéhu utéku viidce zaznamenaval, zda pes hlasi a poptipadé jakou zveér. Po ndvratu psa

k vidci byl tento ikon zaznamenan do vysilace v podob¢ bodu.

5.4 Zpracovani dat

Po kazdé vychazce byly trasy pieneseny do programu GarminBasecamp, kde byly
vesSkeré trasy evidovany. Z pienesenych originalnich tras byly vyznaceny ¢asti, na kterych byl
utek za zveéii a naslednému navratu k viidei. Videozdznamy se importovaly do programu
GarminVirb Edit, ve kterém byla provedena nasledna tGprava. Z videa k dané trase byla
vybrana ¢ast utéku, ktera korespondovala s vyznacenou trasou v programu garminBasecamp.
Trasy 1 videa jsou pojmenovany jménem psa, datem a ¢islem utéku. Stejnym zplisobem je
oznacen i zacatek a konec utéku. U videozaznamu byla jeSté znazornéna trasa, rychlost a smér

pohybu psa, sklon terénu, GPS soufadnice a doba trvani trasy.

Dale pak byly vytvoreny 2 tabulky v programu Excel. V prvni tabulce byla
zaznamenana veskera data tykajici se trasy utékt (informace o daném psovi, lokalita, popis
utéku, typ navratu k viidci, rychlost a usla vzdalenost viidce atd.), kterd byla zjisténa
v programu Basecamp. Z video zaznamu byly u jednotlivych utekii zapsany vsechny dilezité
azimuty. Zaznamenan byl azimut dulezity pro uréeni sméru, kterym se pes vydal po

stanoveném bodu navratu a také azimut, ktery pes nasledoval v dal§im tiseku az do chvile
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zmeény strategie. DalSim zjiSténym azimutem byl azimut pro stanoveni sméru, kterym se pes
vydal v prvnim useku. Zapsan byl také azimut urcujici smér chlize majitele, v dobé
posledniho kontaktu se psem, pfed Gtékem. V tabulce byly zaznamenany navratové strategie,

které pes vyuzil pii cesté zpét na vychozi misto.

Druha tabulka - pomocna tabulka slouzi k ur€eni bodu navratu pomoci vypocti.
Nejprve byla data z vyfezanych tras v Basecampu vlozena do programu MATIab, ktery trasu
rozdélil na 10 stejné dlouhych usekti. V kazdém useku byla spocitana prumérna rychlost a
usek s nejpomalejsi primérnou rychlosti byl identifikovan jako tisek navratu. V tomto tseku

byl zjistén bod navratu, tedy bod kdy se pes zacal vracet k majiteli.

5.5 Statisticka analyza dat

Pro vyhodnoceni zékladnich statistickych udaji jako jsou priimérné hodnoty rychlosti,
délky tras, smérodatna odchylka atd. byl pouzit program Microsoft Excel 2007.
Pro vyhodnoceni dat k urc¢eni smérovych preferenci byla pouzita cirkularni statistika

v programu Oriana 4.02 (Kovach Computing Services).
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6 Vysledky
6.1 Zpisob orientace

Brita ke svému navratu vyuzila celkem 4 navratové strategie a to: nadb¢hnuti,
zab&hnuti na cestu, navrat po vlastni stop¢ do mista startu a navrat k autu. Zatim co Brok
vyuzil ndvratovych strategii 5 a to: nadbéhnuti, zabéhnuti na cestu, navrat po vlastni stopé do
mista startu, navrat jinou trasou do mista startu a navrat k autu. Hodnota + znamena, o kolik
metrii pes majitele predbéhl, hodnota o, ze majitele nadbehl presné a hodnota - znaci, o kolik

metrd pes majitele nedob&hl. Pfesné pocty navratli u obou psi jsou znazornény v tabulce ¢€.2.

Tabulka ¢. 2 : Zpusoby orientace a celkovy pocet jejich vyuziti

Zpiisob orientace Brok Brita
Pocet strategii Hodnota + 9 6
,;nadbéhnuti*
Hodnota 0 8 12
Navratové strategie Hodnota - 18 24
Pocet strategii Hodnota - 2 5
zab&hnuti na
cestu
Pocet navratti po vlastni stopé do mista startu 4 3
Pocet navratt jinou trasou do mista startu 3 0
Pocet navratii k autu 5 3
Celkovy pocet tras 49 53
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Tabulka ¢. 3 : Primerné hodnoty tras utekii

Udaje o trasiach | Brok Brita
primér | minimum [ maximum | pramér | minimum [ maximum

Délka trasy (m) | 2341 262 9070 1615 250 8577
(Do_bﬁ)\ trasy 0:19:34 | 0:02:13 | 1:30:01 | 0:13:28 | 0:02:26 | 1:18:49
min
Vzdalenost 612 89 2100 492 49 1700
majitele od bodu
navratu (m)
Vzdalenost 1345 73 6578 776 55 5523
zacatku po bod
navratu (m)
Vzdalenost od 997 108 3805 857 77 3906
bodu navratu k
cili (m)

Rychlost v bod¢ | 6,95 3,34 11,20 6,55 1,91 9,27
navratu, outbond
(km/h)

Rychlost po 7,65 4,04 11,89 7,68 3,95 13,12
bodu navratu,

inbond (km/h)
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6.1.1 Vysledky hladkosrstého jezev¢éika Broka

Brok vyuzil nejcastéji jako strategii navratu ,,nadbihani. Z celkového poctu tras 49
vyuzil tento zptisob navratu 35X, tedy na 70%. V 9 piipadech (18%) pes majitele predbehl, v 8
ptipadech (16%) odhadl pes pozici majitele ptesné a v 18 pripadech (36%) se dostal pes za

majitele.

Jako druhou nejcastéjsi strategii vyuzil Brok strategii ,,navrat po vlastni stopé do mista

startu® a to ve 4 ptipadech, coz v celkovém poctu tras 49 znamena 8% vyuziti.

Tteti vyuzita strategie byla u Broka strategie ,,navrat k autu®, kterou vyuzil celkem
5X, t0 je z celkového podtu tras 10 % vyuziti. Ctvrtou strategii ,,névrat jinou trasou do mista
startu®, tu vyuzil 3x, to je 6 ti % vyuziti. Jako posledni strategii ,,zab&hnuti na cestu* vyuzil

pouze 2x, coz je jen 4 % z celkového poctu tras.

V 47% vyuzil navrat pomoci lesnich cest, cestu pohodIngjsi, v nékterych piipadech i trasu
delsi, ale pro Broka byla schiidnéjsi. Ve 22 ptipadech kombinoval vice typii zptisobu névratu.

Zpét k majiteli se vratil vzdy.

BROK

70%

14%
10%

[ ]

Strategie nadbihani  Po vlastni stopé na zabéhnuti na cestu navrat k autu
misto startu

Graf 1 — Typy ndvratit v % - Brok
6.1.2 Vysledky jezev¢ika Brity

Celkovy pocet sledovanych tras v piipad¢ Brity byl 53 tras. Brita pouzila strategii
,hadbihani* celkem ve 42 ptipadech, tedy v 79 %. Z toho v 6 piipadech svého majitele
piebéhla
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(11%), ve 12 ptipadech se trefila pfesné do polohy majitele (23%) a v 24 piipadech se dostala
za majitele (44%).

Celkem 4x vyuzila strategii zab&hnuti na cestu, coz je 9 % z celkového poctu tras a
V jednom piipad¢ vyuzila zabéhnuti, to je 1,88 % z celkovych 53 tras. Stejny pocet vyuziti
navratu pouzila Brita u navratu ,, po vlastni stop¢ do mista startu® a“ navrat k autu® a to

V poctu 3x, coz je 5 % z celkového poctu tras.

Brita vyuzila v 50 pfipadech navrat s vyuzitim lesnich cest. U 42 tras pouzila Brita

kombinaci vice typil zptisobli ndvratii.

BRITA
79%
9%
5% 5% 1%
(+]
|| - ||
Strategie Po vlastni stopé zabéhnuti na navrat k autu Zab&hnuti
nadbihani na misto startu cestu

Graf 2 — Typy navratii v % - Brita

6.2 Vysledky cirkularni statistiky

Smérové preference v riznych fazich navratu byly hodnoceny cirkularni statistikou.
Vysledky byly znazornény pomoci kruhovych diagramd, viz graf ¢. 3, 4 a 5. Pomoci Sipky je
v grafu vyznac¢en smér a délka vysledného vektoru. Vyhodnoceni dat bylo voleno podle

charakteru dat a to bud’ angularné nebo axialné.
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Tabulka ¢. 4. Vysledky statistického vyhodnoceni smerové preference v riiznych fazich

navratu

Variable Azimut, kterym pes | Smér, kterym pes Smér mezi bodem
zacina navrat k vybiha od majitele navratu a majitelem
majiteli

Data Type Axial Angles Angles

Number of Observations 102 102 102

Data Grouped? No No No

Mean Vector (n) 30°/210° 43° 270°

Length of Mean Vector (r) 0,189 0,02 0,25

Circular Standard Deviation 52° 161° 95°

One Sample Tests

Rayleigh Test (2) 3,652 0,04 6,352

Rayleigh Test (p) 0,026 0,961 0,002
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6.2.1 Zacatek navratu k majiteli

V grafu ¢.3 je znazornén smér, ktery vykazovali psi v prvni fazi navratu k majiteli.
Sledovani psi v prvnim useku navratu statisticky signifikantné (p= 0,026) vykazovali

zarovnani podél severojizni osy (30°/210°) (Tabulka 4, graf ¢.3).

Graf ¢. 3 Axialni diagram sméru v prvni fazi navratu

Azimut, kterym pes zacina navrat k majiteli

N
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6.2.2 Azimut od majitele

Nasledujici diagram znazornuje, Ze psi vybihali od majitele ndhodnymi sméry (p=

0,961)( Tabulka 4, graf ¢.4)

Graf ¢. 4 Angularni vyhodnoceni sméru obou psit na zacatku utéku

Smer, kterym pes vybiha od majitele

N
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6.2.3 Azimut mezi bodem navratu a majitelem

Timto diagramem bylo zjiSténo, jakym smérem se nachazel majiteli v okamziku, kdy
se psi rozhodli pro navrat k majiteli. V nasem piipadé se vidce statisticky signifikantné (p

= 0,002) nachazel zapadnim smérem (270°) (Tabulka 4, graf¢.5)

Graf ¢. 5 Angularni diagram sméru mezi bodem ndvratu a majitelem

Smer mezi bodem navratu a majitelem

N
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6.2.4 Vyhodnoceni cile a anticipa¢niho chovani psi

V piiloZzeném grafu ¢. 6 a 7 je znazornéno, jak psi zacali predpovidat chovani majitele
a zaCalli mu pii vychazkach nadbihat. V ptipad¢ feny ( Brity) se pfi navratu nadbihanim, fena
trefovala ve vét$ing ptipadech piimo na majitele a nebo do vzdalenosti = 100 m, pfi¢emz pes
(Brok) se pti navratu nadbihanim trefoval na majitele ve vétsi vzdalenosti. Tuto pfesnost nam

ukazuje graf ¢.8

Graf'¢. 6 zndzorneni vychdzek a strategie nejcastéjsiho navratu — Brok

BROK
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Graf ¢. 7 znazornéni vychazek a strategie nejcastéjsiho navratu — Brita
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Graf ¢.8 Presnost nadbihani na majitele u feny Brity
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Graf ¢.8 Presnost nadbihani na majitele u psa Broka
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7. Diskuze

V této praci byla sledovana schopnost psa se adaptovat na zménu chovani majitele. K
tomuto experimentu byly pouziti dva psi plemene jezev¢ik standard drsnosrsty ve stafi
sedmi let a jezevc¢ik standard hladkosrsty ve véku tii roky. S obéma psy probihali
individualni vychazky ve znamém prostiedi, kdy viidce pokracoval i po utéku psa po
pfedem dané trase. Tyto vychazky probihaly v ¢asovém rozmezi od biezna 2019 do prosince
2019. Béhem tohoto obdobi zacali psi postupné ménit svou navratovou strategii. Na zacatku
experimentu se psi vraceli na Gplny zacatek vychazky, vétSinou tento zacatek byl u auta, kde
na n¢ majitel jiz ¢ekal. Postupem Casu zacali pouZzivat jinou navratovou strategii a to ve
vétsing piipadi nadbihdni majiteli. Samoziejmé se vyskytovaly 1 pfipady navratu, kdy se psi
vratili po své vlastni stopé do bodu, odkud vybéhli a nasledné majitele dobéhli po jeho
stopé. Dale vyuzili i strategie zabihani na cestu a navrat k autu, ale v mensim poctu. Pii
navratu K majiteli bylo zjisténo, Ze se psi na zacatku navratového useku zarovnavaji podél
severojizni osy. Ale bylo prokazano, ze v dob¢ utéku od majitele vybihali ndhodnymi sméry,
¢ili majitel nemohl ovlivnit jiz zminéné zarovnani.

Pokud by se majitel nachazel vzdy severné od psa, je pravdépodobné, Ze by se psi
zacali na sever vracet a tim by se jednalo o reakci vazanou na majitele. OvSem v nasem
piipadé to takto nebylo, protoZe viidce se statisticky signifikantné nachazel pfimo na zapad
od psa. Coz také nevysvétluje, proc€ se psi zarovnavali podél severo - jizni 0SY, nez se zacali
vracet zpét k majiteli. Proto tento magneticky alignment je s nejvétsi pravdépodobnosti
projev schopnosti psa vyuzit k navigaci magnetické pole Zemé. Pes si mozna, stejné jako

¢lovek, potiebuje srovnat mapu a uvédomit si svoji pozici vzhledem K cili (pozice majitele).

Potvrzena strategie o zarovnani podél severojizni osy se shoduji jiz s potvrzenym
vyzkumem doc. Harta a jeho tymu v roce 2013, kteti potvrdili preferenci zarovnani podél

severojizni osy V pfipad€ znackovani teritoria (Hart et al.,2013).

Co vyuzivaji psi pro odhad mista, kde se nachazi majitel? Podle vysledkd je patrné, ze
prostorova orientace je propojena s magnetorecepci a nepiimo ovlivituje schopnost adaptace.
Po prozkoumani vysledki se zjistilo, Ze psi ve vétsin€ piipadu zvolili strategii, ktera jim
usnadni névrat. Pokud psa pfi navratu ovlivnila cesta, na kterou narazil, tak se v tu chvili
rozhodl pro jednodussi cestu navratu, nez bézet kdekoliv pies les. Tato strategie potvrzuje vliv

idiothetické orientace, ktera urci aktualni polohu psa a polohu cile trasy. Pii dalSim zkoumani
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bylo zjisténo, Ze nezalezi na vzdalenosti, kdo je blize, jestli majitel nebo napft. auto, protoze
psi vzdy vyuzili pro névrat piehlednéjsi cestu. Bylo prokazéno, ze mnoho zivoc¢icht vyuziva
pro sviij navrat cestu, ktera je nejjednodussi. Pti orientaci vyuzivaji i okolni prvky (feky,

cesty, atd.) (Mouritsen et al.,2000).

Otazkou stale zlistava, proc se psi v nékterych piipadech orientuji za pomoci
geomagnetického pole a nékdy radéji voli pouzivani svych smysld, ¢i vyuzivaji jiné druhy
navigacnich mechanismil. V této praci bylo také zjisténo, ze zkoumana fena a pes maji
rozdilny odhad polohy majitele. Fena se pfi navratu nadbihanim trefovala ve vétsSiné
ptipadech pfimo na majitele a nebo do vzdalenosti + 100 m, pfi¢emz pes se pfi navratu
nadbihanim trefoval na majitele ve vétsi vzdalenosti nez fena. Toto by mohlo byt ndmétem k

dal$imu zkoumani, co ptesnost odhadu psa ovliviiuje.
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8. Zavér

Piedmétem této prace bylo sledovani 2 loveckych pst. Za pomoci GPS obojk a mini
kamer zjistit, jak se psi orientuji v prostoru a jakou strategii pouziji v ptipadé navratu. Dal$im

cilem bylo , zda se psi dovedou adaptovat na zménu chovani majitele.

Z naméfenych dat vyplyva, ze psi vyuzili nejvice strategii ,,nadbéhnuti“. Vice pouzili
nadbihani za majitele nez nadbihani pfed majitele. Sledovanim také bylo zjisténo, ze v mnoha

piipadech kombinuji vice tras navratu a vyuzivaji pro sviij navrat lesnich cest a péSin.

Z vysledku také vyplyva, ze v prvnim useku névratu se psi zarovnavali podél severojizni

0sy.

Studie naznaCuje, Ze jsou psi schopni, se orientovat v prostoru pomoci prostorové
navigace s propojenim magnetorecepce, ale ze nevyuzivaji jen tuto orientaci, ale vyuzivaji i
jiné druhy navigaénich mechanismi . Vysledky potvrdily, Ze psi byli schopni reagovat na
zménu chovani majitele zménou svych navratovych strategii.

Tato zajimava schopnost zvifat se orientovat v prostoru, aniz by pouzili méfici pfistroj, je

fascinujici. Hlavnim zdrojem neustalého vyzkumu a studii je schopnost vnimat magnetické

pole Zemg, kterou zvifata intenzivné vnimaji a fidi se jim pfi mnoha ptilezitostech.

Tato prace by mohla byt piinosem pro pochopeni adaptace psti na zménu chovani
majitele, ale bylo by vhodné tuto problematiku déale zkoumat, s pouzitim vétSiho poctu dat a

pst rdznych plemen.
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