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

Souhrn

Cilem prace bylo ovéfit tfi riizné hypotézy zabyvajici se ptisobenim jezdce na koné¢,
které bylo testovano pomoci tenzometrii pro méfeni napéti v otézich (RT) a tlakové decky
méfici tlak jezdce pusobici na hibet koné (SP). Jednotlivé hypotézy se tykaly rovnomérnosti
pusobeni pomiuicek jezdce ¢i zavislosti mezi RT a SP. Dale byl také testovan vliv laterality
jezdce. Diky témto dvéma metodam bylo tedy mozné studovat a 1épe pochopit taktilné-
kinesteticky komunikac¢ni kéd mezi koném a jezdcem, coz muze byt velkym piinosem
pro lepsi koordinaci pomticek kazdého jezdce.

V dnesni dobé pokroku v oblasti modernich technologii se neustdle zvysSuje pocet
provedenych studii S vyuzitim at’ uz tenzometrd nebo tlakové decky. Nicmén¢ unikatnost této
diplomové prace spoc¢iva pravé v pouziti obou téchto zatizeni zdroven. Vyuzité konkrétni typy
zafizeni vSak dosud v Zadné védecké studii aplikované nebyly.

Testovani se zucastnili jak zkuSeni, tak i nezkuSeni jezdci, a tyto dvé skupiny byly
V ramci statistické analyzy porovnavany. Méteni probihalo vzdy ve vnitini hale s minimalnim
mnozstvim ruSivych podnétl s vyuzitim provoznich koni. Jezdci méli za kol piedvést
s koném krok, pracovni klus, piechod klus-krok a nakonec piechod do zastaveni. Kromé
tenzometri a tlakové decky bylo téZ nutné zcelého experimentu pofidit videozdznam
pro dokumentaci pohybu kon¢ a pozice jeho hlavy a krku.

Bylo potvrzeno, ze s rostouci rychlosti koné vzristalo RT i SP a rovnéZ variabilita
téchto proménnych, kterd byla statisticky posuzovana na zéklad¢ velikosti variacnich
koeficientd. Dale bylo zjisténo, ze pfi pfechodu do nizsiho chodu roste RT i SP, ¢imz byla
vyvracena jedna z hypotéz této diplomové prace. Prokdzan byl ovSem vliv laterality jezdce
na aplikaci pomticek ruky a sedu.

Aplikace téchto zafizeni a obecné spojeni klasického jezdectvi s modernimi
technologiemi ma jist¢ velky potencial do budoucna a existuje spousta vlivl, které lze

pomoci nich v ramci tohoto sportu studovat.

Kli¢ova slova: interakce kin-jezdec; napéti v otézich; tlakova decka; biomechanika; stupnice

vzdélani kong; pozice hlavy a krku; lateralita



Tactile-kinesthetic communication code analysis
between horse and rider

Summary

The main goal of this thesis is the confirmation of three different hypothesis regarding
the rider‘s effect on horses, using tension meters to measure rein tension (RT) and pressure
pad to measure the rider‘s pressure on the horse‘s back (SP). Those hypotheses were focused
on the uniformity of rider’s aids effect, dependency between RT and SP, and effect of rider’s
laterality. These methods make it possible to study the tactile-kinesthetic communication code
between horse and rider. Results of these methods might improve every rider’s aids
coordination.

The number of studies performed using either tension meters or pressure pad
is increasing due to advances in modern technologies. However, the uniqueness of this thesis
lies in the use of both of these devices at the same time. This is also the first thesis using
selected specific devices.

Both experienced and inexperienced riders took part in the testing, and the two groups
were compared in a statistical analysis. The measurement always took place in the indoor
riding arena with a minimum amount of disturbing stimuli with the use of basic horses.
The riders had to perform with the horse a walk, a sitting trot, trot-to-walk transition
and walt-to-halt transition. In addition to tension meters and a pressure pad, it was also
necessary to make a video of the whole experiment to document the movement of the horse
and the position of its head and neck.

It was confirmed that with increasing horse speed, RT and SP increased, as well as
the variability of these variables, which was statistically assessed based on the size
of the coefficients of variation. Furthermore, it was found that during the downward
transition, both RT and SP increase, which refuted one of the thesis hypotheses. However,
the influence of the rider's laterality on the application of hand and seat aids was proved.

The application of these devices and the general connection of classic riding
with modern technologies certainly has great potential for the future and there are many
influences that can be studied in this sport.

Keywords: horse-rider interaction; rein tension; pressure pad; biomechanics; horse’s training

scale; head-neck position; laterality
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1 Uvod

Koné¢ neustale prichazeji do kontaktu s lidmi. Jedna se o oSetiovatele, veterinare, kovare
a predevsim jezdce (Hausberger et al. 2008). Obzvlasté jezdec neznaly korektnich principt
vycviku kon¢ a vyuzivajici nevhodné tréninkové metody muze zcela jisté negativné ovlivnit
welfare téchto zvifat. Je dilezité mit stale na paméti, Ze neseni vahy jezdce neni pro koné
pfirozené, a proto bychom se méli s koném snazit spolupracovat, vysvétlit mu, co po ném
chceme, a ne s nim bojovat. V dnes$ni dobé bohuzel vSak jezdectvi jako takové zaziva spiSe
upadek ve srovnani s ddvnym uménim nékterych mistri jezdectvi. Pfi¢iny tohoto tUpadku
jsou predevsim ekonomické, kdy dochazi k odsunu welfare koni do pozadi a roste zajem
0 ptipadny zisk (Ritter 2020).

Dusledki nevhodného plisobeni jezdci je nespocet. Znamym piikladem je tzv. zlomeny
krk, coz je oznaceni pro ohnuti krku v nespravném misté¢ (mezi 3—5 krénim obratlem) misto
korektniho ohnuti v tylu, nejedna se vSak o skutecnou frakturu. Tento problém je casto
zpusoben nadmérnym tahanim jezdce za otéze (McLean & McGreevy 2010). Pokud jezdec
pouziva své pomucky nekorektné a nejezdi spravné odzadu, kit mlze padat na predek.
To znamen4, ze kin pienese svou vahu na predni ¢ast téla, a to mlze vést ke ztraté rovnovahy
a lehani si do otézi (FN 2017). Pfi nevhodné aplikaci pomucek jezdce také muize kan
napiiklad zacit projevovat znamky konfliktniho chovani (McGreevy et al. 2005). Dalsi
nasledky neadekvatniho pouzivani pomiicek jezdce jsou zminény a charakterizovany
Vv nasledujicich kapitolach.

Jezdec znac¢né ovliviiuje koné svym individudlnim jezdeckym stylem, ktery by ovSem
nemél naruSovat ptirozeny pohyb koné (Hausberger et al. 2008). Cilem této diplomové prace
je tedy pochopeni taktilné-kinestetického komunika¢niho kodu mezi koném a jezdcem.
Ten mizeme definovat jako jakési vzorce uziti rtiznych pomucek jezdce v Case b&hem
ruznych situaci. Mezi ty zédkladni pomtcky, kterymi jezdec na koné ptsobi, patii ruka, sed
a holen. Korektnost vyuzivani téchto pomucek je tudiz kli¢ova pro spravné ptisobeni jezdce
a pozitivni vliv na welfare koné (FN 2017).

V dne$ni dobé dochdzi jiz k rozvoji modernich technologii 1 v jezdectvi. Jedna se
napiiklad o riizné senzory snimajici pohyb kon¢, tenzometry ¢i tlakové decky. Vyhody téchto
technologii jsou zcela zjevné — mohou ukazat jezdcum (a také jejich trenérim) realné
pusobeni pomiticek na koné a tim padem mohou do budoucna pozitivné rozvijet své jezdecké
dovednosti (Randle et al. 2017).

V literarni reSersi této prace jsou zminény tfi hlavni kapitoly. Prvni kapitola ptedstavuje
uplny zaklad a popisuje biomechaniku pohybu kon¢ se zaméfenim piedevSim na zakladni
chody koni. Dalsi kapitolou je jiz samotny taktilné-kinesteticky komunikac¢ni kod
charakterizujici piisobeni jezdce na koné. Posledni kapitolou je vyuziti modernich technologii
V oboru jezdectvi, kterd je rozhodné zdsadni vzhledem k pouZzitym metodam v této praci.



2 Védecké hypotézy a cile prace

Cilem diplomové prace bylo analyzovat a pochopit souvislosti v taktilné-kinestetickém
komunika¢nim kodu mezi koném a jezdcem, a to méfenim napéti v otézich a tlaku sedu
jezdce. Porovnavany byly dvé skupiny jezdct (zkuSeni a méné zkuSeni). Souvislost
mezi tlakem v otézi a v sedu byla vnimana i na zakladé laterality jezdce.

Hypotézy:

e HI1: Rovnomérny kontakt jezdce s udidlem (pfilnuti) je piimo zavisly
na rovhomérném rozlozeni tlaku jezdce na hibet koné.

e H2: Pii pfechodu do zastaveni ¢i do nizsiho chodu je tlak v otézi nepfimo imérny
tlaku sedu.

e Ha3: Lateralita jezdce zptisobuje asymetricky tlak v otézich a v sedu.



3 Literarni reSerse
3.1 Biomechanika pohybu koné

Biomechanika je oborem vyuzivajicim metod fyziky, konkrétné mechaniky, ke studiu
zivych organismu (Clayton 2016). Mezi jeji odvétvi spada kinetika a kinematika. Kinetika
se zabyva obecné pfi¢inami pohybu (Barrey 1999). Kinematika tento pohyb popisuje,
ato casto za pomoci riznych systémt snimajicich polohu téla a koncetin (pi. videokamery
¢isenzory piipojené na télo), coz u koni muize slouzit k vyzkumu jednotlivych chodi,
prechodli mezi nimi a ptipadné i k objeveni potencidlnich problémii pohybového aparatu
(Clayton 2016).

Kun prosel procesem domestikace zhruba pred 6 000 lety. Divodem vsak nebylo jen
vyuziti koné jako zdroje potravy, ale i moznost transportu pravé pro jeho vyhovujici zptisob
pohybu (Levine 2005; McCue et al. 2012). S rozvojem uzivani koné jakozto dopravniho
prostiedku zaroven ve starovéku dosSlo k rozmachu veterinarniho Iékaistvi. Viibec prvnim,
kdo se zabyval konskou biomechanikou, byl Xenofon (430-354 pt. n. 1.), ktery ve svém dile
jiz zminuje, ze zad” kon¢€ je hlavnim motorem jeho pohybu (Back & Clayton 2013). Pohyby
jednotlivych koncetin a chody obecné byly 1épe charakterizovany az s pfichodem
fotografickych technik vzhledem k tomu, Ze samotné lidské oko rozlisi faze pohybu koné
0 néco huie (Clayton 2016). Po vypuknuti 2. svétové valky ovSem studium biomechaniky
koni na urcitou dobu ustalo z divodu mechanizace a kon¢ se tak najednou stali viceméné
nepotiebnymi. Nasledné v 60.—70. letech 20. stoleti vzrostla jejich popularita pro sportovni
vyuZiti, coz opét ptineslo rozvoj zkoumani pohybu kon¢ (Back & Clayton 2013).

Znalost biomechaniky pohybu koni je velmi dilezita pro jejich korektni vycvik (Dusek
2011). Napiiklad analyza interakci mezi koném a jezdcem a biomechanickych zakonitosti
pohybt zad miize byt klicova pro lepsi porozuméni problémim se zady (Martin et al. 2016).
U koni se vesmées velice Casto setkavame s rlznymi zranénimi pohybového aparatu,
které mohou byt zplisobené nepfiznivou stavbou téla, chybami clovéka (vyziva, vycvik,
kovani) ¢i nevhodnymi podminkami prostiedi jako kluzky povrch apod. (Barrey 1999).

Pfirozenost, vyvaZenost a pravidelnost by mély byt hlavnimi vlastnostmi pohybu a kin
je schopen svou pohybovou zdatnost nejlépe piedvést pii pohybu ve volnosti (Dusek 2011).
Na pohybové schopnosti koni ma mimo jiné nezanedbatelny vliv jejich exteriér — pomeér
vySky a délky téla, vzajemny postoj koncetin nebo zathleni kloubti (Schéffmann 2006).
Avsak pohyblivost kon¢ muze byt rozvijena vhodnym tréninkem se zapojenim rtznych
gymnastickych cviéeni. Kazdé takové cviceni pak mize mit vyznamnou hodnotu, pokud je
provadéno spravné (FN 2017). Je ovSem nutné pii vycviku brat v Gvahu, Ze ohebnost
hrudnich a bedernich obratlii kon¢ je mala (Faber et al. 2000).

3.1.1 Analyza lokomoce koné

Termin lokomoce lze vysvétlit jako moment, kdy je télo koné v pohybu, ktery je
vysledkem puisobeni sily koncetin koné na povrch, proti niz pisobi reakéni sila zemé (ground
reaction force, GRF) (Clayton 2016). K lokomoci dochazi pomoci svalovych kontrakci
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pohanénych pfeménou chemické energie na energii mechanickou ve svalovych vlédknech
(Clayton & Hobbs 2019). T¢lo a koncetiny kon¢ se pohybuji rytmicky v urcitych schématech,
ktera jsou podstatou jednotlivych chodt (Barrey 1999), a tyto schémata produkuji nervové
sit¢ nalézajici se v miSe, tzv. centralni generatory lokomoce (central pattern generators,
CPGs) (Back & Clayton 2013).

Koncetiny kon¢ se mohou pohybovat ¢tyfmi zdkladnimi zptsoby: protrakci, retrakeci,
abdukci a addukci. Protrakce je definovéna jako pohyb koncetin vpfed. Naopak pohyb
koncetin vzad lze oznacit jako retrakci. Abdukce a addukce jsou dva antagonistické déje, kdy
abdukce znamena pohyb koncetin smérem od medianni roviny téla a addukce naopak pohyb
k medianni rovin¢ t¢la koné (Back & Clayton 2013). Vysledkem téchto ¢ty zptisobi pohybu
je poté akcelerace, decelerace, otaceni piednich koncetin a zadnich koncetin (McGreevy et al.
2018). K akceleraci a deceleraci dochazi protrakci a retrakci koncetin. Za stranové pohyby
a zmény sméru jsou pak zodpovédné opakujici se abdukce a addukce (McGreevy et al. 2018
ex. McLean & McLean 2008).

Béhem pohybu vpied dochdzi k protrakci pii odrazu koncetiny a retrakci pfi jejim
dopadu na zem. U pohybu vzad naopak nastava protrakce pii dopadu a retrakce pii odrazu
koncetiny. Velmi naro¢ny z hlediska biomechaniky je napiiklad cvik ustupovani na holen,
kdy dochazi k pohybu vpted a zaroven do strany, ktery kombinuje rizné mnozstvi protrakci,
retrakci, abdukeci i addukei. Pohyb do strany vznika v ptipad¢, ze se ptedni i zadni koncetiny
ota¢i souCasné stejnym smérem a ve stejném rozsahu. Simultannim otaéenim ptednich
a zadnich koncetin umoznuje prudsi obrat a koné ho Casto vyuzivaji napiiklad pti Gtéku
(McGreevy et al. 2018). Hlavnim motorem pohybu jsou podle Duska (2011) zadni konéetiny
a predni koncetiny maji tento pohyb zachycovat a dale posouvat.

Vyznamnou biomechanickou veli¢inou, kterou je mozné méfit v klusu a ve cvalu,
je diagonal advanced placement (DAP). Jedna se o interval mezi ptedni a zadni diagonalné
parovanou koncetinou v okamziku dopadu na zem. Je-li je vysledna hodnota zaporna,
znamena to, Ze zadni koncetina dopada na zem pozdé&ji nez koncetina predni a vaha je tedy
na predku kon¢. Pokud je hodnota DAP kladna, zadni koncetina dopada na zem diive nezli
predni, tudiz je vaha na zadi koné. Nulova hodnota pak zna¢i dopad obou koncetin soucasné
(McGreevy et al. 2018). Pokud je zatéz optimalné rozlozena mezi piedni a zadni koncetiny,
je zaroven podporovan rozvoj pravidelnosti pohybu (Weishaupt et al. 2006).

3.1.2 Zakladni chody

Chody jsou charakteristickd schémata pohybi koncetin, ktera jsou provadéna
opakované (Clayton 1989). Jedno toto opakujici se schéma je oznaovano jako krok
(z ang. stride) a jeho délka je vzdy méfena jako vzdalenost mezi postupnym dopadem stejné
koncetiny na zem (Back & Clayton 2013). V biomechanice je obvykle za zacatek
jednotlivych krokl povazovan dopad zadni koncetiny (McGreevy et al. 2018). Doba kroku je
termin pro cas, ktery uplyne mezi dopadem stejného kopyta. Pocet krokii za urcitou ¢asovou
jednotku je oznacovan jako frekvence kroku (Back & Clayton 2013). Rychlost chodu je pak
dana touto frekvenci a délkou krokti (Clayton 2016).
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Existuje mnoho chodti, nicméné mezi ty zakladni jsou fazeny pouze krok, klus a cval
(FN 2017). Priklady dalsich chodu jsou trysk, mimochod, t6lt apod. (McGreevy et al. 2018).
Chody rozd€lujeme na symetrické a asymetrické. U téch symetrickych dopadaji pravé i levé
koncetiny rovnomérné rozlozené v ¢ase. Mezi né patii krok a klus. U chodu asymetrického
se pravé 1 levé koncetiny pohybuji odlisSnym zptGsobem, coz je typické u cvalu (McGreevy
et al. 2018).

Kon¢ se pfirozen¢ pohybuji ve volnosti v riznych chodech a rychlostech podle toho,
co je v té dané chvili zrovna energeticky nejvyhodnéjsi. Pfechody mezi témito chody jsou téz
konmi pfirozené provadény s vyuzitim optimalni energie (Hoyt & Taylor 1981) a také
S minimalnim zatizenim koncetin a zachovanim stability chodu (Farley & Taylor 1991;
Granatosky et al. 2018). Kan muize predvadét prechody bud’ mezi chody (pi. z klusu do cvalu)
nebo vramci konkrétniho chodu (prodlouzeni ¢i zkraceni). Dale rozliSujeme piechody
do vyssiho chodu ¢i naopak do chodu nizsiho. Piikladem piechodu do vys$iho chodu
je ptrechod krok-klus, do chodu niZz$iho naopak ptechod klus-krok (McGreevy & McLean
2007).

Kazda koncetina béhem jednoho kroku chodu prochazi dvéma fazemi. Jednou je faze
podpéru (z ang. stance phase), pii niz je dana koncetina v kontaktu se zemi a poskytuje silu
pro pohyb. Po ni nasleduje faze kmitu (z ang. swing phase), kdy koncetina kona pohyb
nad zemi (McGreevy et al. 2018). Pokud jsou v této fazi najednou vSechny koncetiny, dochazi
K okamziku vznosu, ktery muize byt mezi konmi rizny kupfikladu vlivem tréninku
¢i konkrétniho plemene (Clayton 1989; Clayton 2016). Zahrani¢ni odborna literatura obvykle
zminuje tyto dvé zakladni faze pohybu, Dusek (2011) vSak rozliSuje fazi celkem Sest: odraz,
pohyb nad zemi, doSlépnuti, neseni, podpirani a posouvani.

U chodi je dulezita jejich Cistota a kvalita. Cistotu lze ur¢it podle korektniho
nacasovani dopadi jednotlivych koncetin, tzn. ze je mozné slySet pravidelny klapot kopyt
dle nohosledu chodu. Kvalita chodu je z velké ¢asti vrozena, ale vycvikem at’ uz spravnym
nebo $patnym ji 1ze do jisté miry ovlivnit (Moore 2010). Prostornost ur¢itého chodu je zavisla
na odrazové sile zadnich koncetin a je posuzovana na zakladé délky vykroceni (Dusek 2011).

Dalsimi charakteristikami jednotlivych chodil je jejich kadence a akce. Kadence
oznacuje stfidani koncetin koné v ¢ase. Akce popisuje zpisob pohybu koncetin ve fazi kmitu
a zde je dilezitd vySka zvedani nohou a prostornost chodu. Akci lze rozliit na vysokou,
nizkou ¢i plochou (Dusek 2011).

Krok

Krok je chodem ctyfdobym a ma tedy 8 fazi (Schoffmann 2006). Pocet dob je vzdy
uréovan poctem dopadli koncetin na zem, tj. kolik uderti kopyt je mozné slySet v kazdém
jednom cyklu chodu. Nohosled v kroku je nasledovny: prava zadni, prava ptredni, leva zadni,
leva ptedni koncetina (McGreevy et al. 2018). Béhem pohybu v kroku jsou vzdy alespon dvé
koncetin ve fazi podpéru (Moore 2010). Jedna se o jediny zakladni chod bez okamziku
vznosu (Cernaé 2006).
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Kun se pohybuje vdobrém kroku, pokud zadni koncetina doSlapuje vyrazné
ke koncetiné¢ pifedni a pozorovatel na zemi zietelné vidi mezi témito koncetinami tvar
pismene V (viz Obr. 1). OvSem je dulezité dbat na to, aby tento chod nepusobil uspéchané
(Cerna¢ 2006). Rychlost kroku se obecné pohybuje v rozmezi 1,4-1,8 m/s (Clayton 1995).
V tomto chodu se krk koné pravidelné natahuje a zkracuje a je tudiz pro jezdce obzvlast
dilezité jit s pohybem koné (McGreevy et al. 2018).

Obr. 1: a) Nohosled koncetin v kroku; b) pravidelny krok se zvyraznénym tvarem pismene V.
Pi‘evzato a upraveno dle FN (2017).

Podle drezurnich pravidel Ceské jezdecké federace, CJF (2020) rozlisujeme krok
sttedni, shromazdény a prodlouzeny. Idealni stfedni krok je pravidelny, nenuceny, uvolnény a
zadni koncetiny dopadaji ptfed stopy téch prednich. Shromdzdény krok je oproti stfednimu
méné prostorny, ale o to aktivnéjsi. Kun v prodlouzeném kroku stale pravidelné vyslapuje,
zadni koncCetiny dopadaji jesté vice pred stopy pifednich ve srovnani se stfednim krokem a
chod by mél byt celkové nejprostorngjsi (CJF 2020). Rozsah pohybu ruky jezdce se
Vv prodlouzeni vyrazné zvétsuje (McGreevy et al. 2018).

Mezi dopady jednotlivych kopyt na zem by méla byt v kroku vzdy stejna doba (Clayton
2016). Jako vada kroku je poté oznacen nepravidelny nohosled, kratky krok, té¢zkopadny krok
¢1 krok nejisty jako tteba kohouti (Dusek 2011).
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Klus

Klus je dvoudoby chod a jsou viditelné 4 faze (Schoffmann 2006). V klusu jsou
koncetiny kon¢ diagondlné¢ parované, coz znamend, ze vzdy zaroveil dopada prava zadni
s levou pfedni a levé zadni s pravou ptredni koncetinou. V klusu se krk koné tolik nenatahuje
a nezkracuje, jako je tomu v kroku a ve cvalu (McGreevy et al. 2018). Na rozdil od kroku klus
ma okamzik vznosu a nastava vzdy po odrazu diagonalniho paru koncetin od zemé (FN
2017). Mira vznosu se mezi jednotlivymi kofimi zna¢né li$i a u nékterych mize byt téméf az
nepoznatelna (Cerna¢ 2006). Kuii se v klusu obvykle pohybuje rychlosti zhruba 3,2-4,9 m/s
(Clayton 1994b).

Obr. 2: a) Nohosled konéetin v Klusu; b) zobrazeni faze klusu, kdy se diagondlni par
koncetin pohybuje vpred (zde konkrétné leva piedni + prava zadni koncetina).
Pievzato a upraveno dle FN (2017).

Klus mize byt pracovni, shromazdény, stiedni a prodlouzeny. Ve stiednim klusu jsou
kroky koné€ bez spéchu, primérné dlouhé a vychazejici z aktivni zad€. ProdlouZeny klus
je stejné jako prodlouzeny krok typicky nejprostornéj§im v ramci chodu a aktivita zad¢ stoupa
(CJF 2020). U sttedniho a prodlouzeného klusu by mély zadni konéetiny vzdy doslapovat
pred stopu konéetin piednich a dochazi tak k prodlouzeni ramce koné (Cerna¢ 2006). Opakem
prodlouzeného klusu je klus shromazdény, ktery je nejméné prostorny, ale chod stale zlistava
energicky a pruzny. Pracovni klus je Svou prostornosti mezi stiednim a shromazdénym (CJF
2020). Podstatné ovsem je, ze piechod v ramci chodu by nemél vést ke zméné rytmu klusu
(Cernag 2006).
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Pokud diagonalni par koncetin nedopada soucasné, klus neni dle Moore (2010) disty.
Mezi hlavni vady klusu patii uspéchanost, kdy kin predvadi vice krokli mensi délky,
nebo nadmérny klusovy pohyb, ktery je typicky piehnanym pohybem piednich koncetin
(Cernag 2006).

Klus je chodem ¢asto vyuzivanym pro vyhodnoceni kulhani kon¢, jelikoz patii mezi
symetrické chody a ma velmi jednoduchy nohosled (Clayton 2016). P#i kulhani kan setrvava
déle ve fazi podpéru a doba kroku klesa. Pravé v klusu jsou tyto zmény vyrazné viditelngjsi
(Buchner et al. 1995) a klus je i pouzivan pii predvadéni na ruce, které je dulezité pro celkové
posuzovani kon¢ (Dusek 2011).

Pokud se zaméfime vice na nohosled klusu, zjistime, ze se velice podoba schématu
couvani, kdy opét dochazi k soucasnému pohybu diagonalnich para koncetin. AvSak couvani
se od Klusu lisi tim, Ze nema okamzik vznosu a obecné je v piirodé spise vzacné (FN 2017).

Cval

Jako posledni chod je dulezité zminit cval. Jedna se o tfidoby chod rozdéleny na 6 fazi
(Schoffmann 2006). Cval je jako jediny zakladni chod asymetricky, tudiz rozliSujeme cval
levy a pravy (Cernaé 2006). Schéma pravého cvalu je leva zadni, poté prava zadni spolu
s levou ptedni, a nakonec dopadd pravd pfedni koncetina. Nohosled levého cvalu je pak
nasledovny: prava zadni, leva zadni soucasné s pravou predni, leva predni koncetina
(McGreevy et al. 2018). Pifi jezdéni je proto nutné dbat na to, aby kan cvalal vzdy
na spravnou nohu. Pokud je opaény cval vyzadovany, jednd se kontracval, ktery slouzi
ke srovnani kon¢ a zlepSeni jeho rovnovahy. Ov§em tento cvik by mél byt provadén ve cvalu
shromazdéném (CJF 2020). Cval mé stejné jako klus okamzik vznosu, ktery nastava po tieti
dobé (FN 2017). Rychlost tohoto chodu se primérné pohybuje v rozmezi 3,3-6,0 m/s
(Clayton 1994a).

Koné se mohou podobné jako v klusu pohybovat ve cvalu pracovnim, shroméazdénym,
sttednim a prodlouzenym. Zakladem je stfedni cval, kdy ki nespécha a pohybuje se s aktivni
zadi. Shromazdény cval zabird nejméné prostoru, zistava pruzny a energicky a meéla by byt
viditelna tendence k pohybu jakoby do kopce. Pracovni cval je typem cvalu mezi stfednim
a shromazdénym. V prodlouzeném cvalu kin piedvani maximalni délku cvalovych skokd.
Pi#i prodlouZeni jestd vice vzrista aktivita zadé a chod dale puisobi lehce (CJF 2020).

Mezi chyby cvalu patii napiiklad &tyftakt, kfivost, uspéchanost &i kiizovani. Rada
problémii je viak zptisobena nedostatkem kmihu, jehoZ pii¢inou je obvykle jezdec (Cernaé
2006). Pojem kiizovani lze jednoduse vysvétlit tak, ze kan se pohybu vpiedu v opaéném
cvalu nez vzadu (Dusek 2011). K chyb¢ téz dochazi, pokud diagonalni par koncetin nedopada
na zem soucasné (Moore 2010).
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Obr. 3: a) Nohosled koncetin ve cvalu (nahove levy cval, dole pravy cval);
b) zobrazeni faze cvalu, kdy se dotykaji zemé tii koncetiny.
Pievzato a upraveno dle FN (2017).

3.2 Taktilné-kinesteticky komunikaéni kod

At uz clovék koné vyuziva jakymkoliv zptisobem, vzdy je nutné snimi néjak
komunikovat. Toto dorozumivani ¢lovéku umoziiuje mit pod kontrolou rychlost i smér
pohybu koné (Clayton et al. 2003). Proto mohou byt znalosti o této komunikaci velmi
uzite¢né pro chovatele, trenéry ¢i jezdce. Nicméné€ je nezbytné se neustdle v tomto sméru
vzdélavat a v piipadé chybovéani ve vycviku nejdiive hledat problém v sobé a poté teprve
v koni (Beran 2009). Reakce koné jsou pfevazné odrazem pisobeni jeho jezdce. Na pocatku
jezdeckého vzdélavani jezdce je nejvhodnéjsi vyuzit starSiho zkuseného koné, ktery miize byt
pro jezdce dobrym ucitelem. Naopak mlady kin by nikdy nemél byt jezdén nezkuSenym
jezdcem (FN 2017).

Jezdectvi je kombinaci uméni, sportu a védy (Ritter 2020). Podstata jezdectvi
(konkrétnd drezury) spo¢iva podle drezurnich pravidel CIJF (2020) v , rozvoji koné
ve ,,spokojeného atleta“ jeho harmonickym vycvikem — vysledkem je kiin klidny, vyrovnany,
pruzny, uvolnény a obratny, ale také sebejisty, pozorny a bystry, ¢imz se dosahne uplného
souladu s jezdcem®. Pokud se u kon¢ ukazuje spiSe nevyrovnanost ¢i neptredvidatelnost,
obvykle je na viné nekorektni vycvik. Déle je dulezité, aby mél jezdec pod sebou koné
soustiedéného, jelikoz rozptylenost kon¢ jednak znacné znesnadiiuje uceni a také je takového
koné obtizné mit pod kontrolou (Ritter 2020).

Casto je mozné v riizné literatuie vidét pojem klasické jezdectvi, které je orientovano
pfedev§im na pfirozenost koné. Jezdec se tak snazi svého koné rozvijet podle jeho
individualnich vlastnosti a moznosti pfi sou¢asném zachovani jeho welfare (FN 2017; Ritter
2020). Kromé zkuSenosti jezdce je tedy pii vycviku klicovy exteriér i charakter koné
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(Schoffmann 2006). V piipadé, Ze dochazi v tréninku k problémiim, obvykle je chyba
na stran¢ jezdce €i na stran¢ exteriéru koné. Korektnim vycvikem je vSak mozné nékteré
problémy, jako naptiklad kiivost, srovnat a tim 1 vylepsit drobné nedostatky v exteriéru koné
(Ritter 2020). ProtoZze se vSak koné mezi sebou vyrazné lisi, vycvik by mél byt vzdy
prizpisoben individualné konkrétnim konim, u kterych je zasadni objevit jejich nedostatky
a tréninkem je napravit (Schoffmann 2006). Naopak se ovSem muze také stat, ze jezdec
nebude provadét vycvik spravné, a rizné nedostatky kon¢ se je$té mohou prohloubit (Ritter
2020).

Tréninkem je na pocatku hlavné rozvijena mobilita, vydrz ¢i kondice. Také je postupné
ziskavana davéra koné v jezdce. OvSem pokud je jezdec naptiklad nerozhodny, vétSinou
to v koni vzbudi nejistotu (FN 2017). Clovék by mé&l byt koném vniman jako videe, jelikoZ se
jedné ptirozené o stddové zivocCichy s rozvinutou socidlni hierarchii. Dulezité je vSak mit
neustale na paméti, Ze to neznamena, ze se muze ¢loveék chovat ke konim $patné a pisobit tak
negativné na jejich welfare. Mezi koném a jezdcem by mél fungovat spiSe vzajemny respekt
(Ritter 2020)

k neznamému. Kromé toho jsou v tréninku nepostradatelné i prestavky, které slouzi
predevsim k nacerpani sil a kiin se bude poté 1épe soustiedit (FN 2017). Obecné drezurni
vycvik ma velmi pozitivni vliv i na kon¢ jezdéné k parkuru ¢i vSestrannosti (Ritter 2020).

3.2.1 Historie jezdectvi

Jak jiz bylo zminéno, kinn byl domestikovan asi pfed 6 000 lety a jeho divokym
piedkem je jiz vyhynuly tarpan (Equus ferus). Jeho domestikaci ¢lovék ziskal zdroj masa
ataké velmi dualezity dopravni prostfedek (Levine 2005; McCue et al. 2012). Konkrétné
udidlo bylo naptiklad poprvé pouzito zhruba kolem 4 000 let pf. n. 1. (Anthony et al. 1991).

V dobach starovéku a stiedovéku byli koné vyuzivani piedevSim ve valce
a 0 jezdeckém uméni ani nemohla byt fe¢ (Karl 2017). Pro pouZiti koni pfi valecnych tazeni
byl kladen diraz hlavné na odvahu a silu koni, jejich snadnou kontrolovatelnost a museli
velmi rychle reagovat na pokyny jezdce. Pomald reakce koné by v takové situaci méla pro
jezdce fatalni nasledky (West 2015). Vycvik koni probihal viceméné metodou pokus-omyl
(Schéffmann 2006).

Teprve az v 16. stoleti vzrostl zdjem o jezdecké uméni a néktefi mistti té doby se snazili
o jemnéjsi zachazeni s konimi (Karl 2017; Podhajsky 2013). To ovSem neni ptipad italského
Slechtice Federica Grisone, nazyvaného ,,otcem jezdeckého uméni®, ktery se naopak snazil
kon¢ ovladat predev§im silou a vynalezl také mnoho rGznych udidel. Nésledné jeho zak
Giovanni Battista Pignatelli, pozdéji feditel neapolské jezdecké akademie, ovlivnil jezdecké
uméni znamého mistra Antoine de Pluvinel, ktery byl studentem této akademie a snazil se
0 hummang;jsi pouzivani sily (Podhajsky 2013).

V 17. stoleti stidle probiha rozvoj jezdectvi. V této dobé pisobil naptiklad William
Cavendish, 1. vévoda z Newcastle, ktery zformuloval zaklady klasického jezdectvi a snazil se
0 soulad s piirodou a piirozenosti koni (Karl 2017). Velmi znAmym mistrem tohoto stoleti
je Frangois Robichon de La Guériniére, zakladatel moderniho hlubokého sedu (Schéffmann

17



2006). Ten proslul svou knihou Ecole de Cavalerie vydanou v roce 1733 obsahujici prosté
uceni zalozené na jednoduchosti, faktech a ptirozenosti koni (Karl 2017; Podhajsky 2013).
Jeho uceni poté bylo v nezménéné forme pouzito ve Spanélské jezdecké Skole (Podhajsky
2013).

Piedpisy Spanélské jezdecké skoly, jejichz autorem je polni marSal von Holbein,
obsahuji ti1 faze. Prvni fazi je zakladni Skola, béhem niz kon¢ chodi pfevazné po rovnych
liniich aktivné vpfed a vaha koné je spiSe na ptfednich koncetinach. Po této fazi nasleduje
kampanni $kola, kdy jezdec s koném jiz pracuje na shromazdéni, zafazena je téz prace
na dvou stopach, riizné obraty ¢i prodlouzeni a zkraceni chodu. V této fazi by méla byt vaha
koné¢ rozdélena rovnomérn¢ mezi predni a zadni koncetiny. Kone¢nou fazi je skola vysoka.
cviky nad zemi a skoky, mezi které patii levada, kurbeta nebo capriola. V posledni fazi by
mely zadni koncetiny nést vice vahy, popt. vSechnu nez koncetiny piedni (Belasik 2019;
Ritter 2020). V téchto dobach byli jezdci uceni nejprve vice nez rok pouze na lonZi, ¢imz
se naucili stabilnimu sedu a korektnimu pouziti pomucky sedu a holené, a teprve po ziskéni
zakladni rovnovahy byli u€eni pomiicce ruky jiz bez negativnich vlivii na hubu koné¢ (Belasik
2019)

Bohuzel ke konci 18. stoleti doslo opét k upadku vysokoskolského jezdeckého uméni
vlivem Francouzské revoluce, kdy bylo toto uméni povazovdno =za nadbytecné.
Az Vv 19. stoleti bylo jezdectvi obnoveno a zjemnéno diky jezdeckym sSkoldm v Saumuru
a Hannoveru. V této dobé se objevuji dva sméry jezdeckého uméni — smér von D’Aurea
a Baucheriv. Baucherliv smér se zaméfuje hlavné na maximdalni shromédzdéni, smér
von D’Aurea spiSe na aktivni pohyb vpted v pozici hlavy koné doptedu dolu (Schoffmann
2006). Z téchto sméru poté Cerpal Alexis-Francois L'Hotte, ktery k témto smérim piipojil
jeste dilezitost uvolnénosti koné a budovani duvéry a respektu k jezdci (Ritter 2020).

Od 20. stoleti se vyuziti koni za¢ina orientovat predev$im na sport. Dochazi k rozvoji
mnoha jezdeckych disciplin a do poptedi se dostavaji ekonomické vlivy (Karl 2017). Mtzeme
tedy zaznamenat podstatny rozdil ve vycviku koni dfive a dnes. V minulych dobach museli
totiz kon& byt vycviceni napiiklad do valky opravdu diisledné, jinak by to jezdce také mohlo
stat zivot. DneSni doba je ovSem vice orientovana na zisk chovatelli, trenérli, veterinait
a dalsich, ¢emuz praveé nekorektni vycvik a Casté zranéni koni velmi dobie nahrava (Ritter
2020). V soucasné dob¢ je jezdecky sport fizen Mezinarodni jezdeckou federaci, FEI (Karl
2017).

3.2.2 Skala vzdélani kond

Stupnice (skala) vzde€lani koné byla definovana na pocatku 20. stoleti v Némecku,
kde slouzila ptredevsim pro vojensky jezdecky vycvik. Tento systematicky usporadany plan
korektniho vycviku je soucasti Smérnic jezdectvi a vozatajstvi jezdecké federace a sklada se
ze Sesti zakladnich pilift: takt, uvolnéni, pfilnuti, kmih, narovnani a shroméazdéni. V tomto
potadi vSak pilife nebyly sefazeny vzdy. Teprve po roce 1954, kdy doslo k reorganizaci
smérnic, se takt dostal na poc¢atek stupnice, kde ptivodné stalo uvolnéni (Schoffmann 2006).
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Skalu lze rozdélit na n&kolik fazi, které se vsak vzajemné prolinaji. Na zacatku je faze
navykaci, kam spadaji prvni tfi pilife (takt, uvolnéni a ptilnuti). Nasleduje rozvoj posuvné sily
skladajici se z uvolnéni, ptfilnuti, kmihu a narovnani. Posledni fazi vzdélavani kon¢ je rozvoj
nosné sily (pfilnuti, kmih, narovnani a shromézdéni). Vysledkem spravného tréninku

3. Rozvoj nosné sily
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Obr. 4: Znazornéni 5kdly vzdélani koné. Pievzato a upraveno dle FN (2017).

dle vycvikové Skaly je poté zlepSeni rovnovahy a prostupnosti daného koné¢ (FN 2017).
Prostupnost je dle FN (2017) definovana jako stav, kdy kui spliiuje vSechny body Skaly
a zaroven reaguje citlivé na pomucky jezdce. Kan by se mél tedy pohybovat uvolnéné v taktu
na pfilnuti s dobrym kmihem, dale by mél byt narovnany a v dobré rovnovaze.

Samotné pilife stupnice se téz vzajemn¢ misi a jeden je zavisly na druhém (Schéffmann
2006). V praxi muzeme Fict, ze zdokonaleni v jedné ¢asti Skaly muze vést ke zdokonaleni
ve vSech ostatnich (Ritter 2020). Dle Karl (2017) ve $kale ovSem schazi Skola pomucek
a rovnovaha. Kromé toho kritizuje 1 potfadi jednotlivych piliit.

Skala vzdélani by méla byt univerzalni, coz zna&i vyuzitelnost pro vycvik kteréhokoliv
kon¢ (Karl 2017). Dillezité je, ze zminuje ty nejzasadnéjsi prvky gymnastického vycviku koné
(Ritter 2020). Nicméné vzdy bychom méli brat v avahu, ze kazdy kan je vyjimeény a kazdy
se i jinak u¢i. Kin by mél tedy dostat tolik ¢asu, kolik skute¢né potiebuje (Schoffmann 2006).

Takt

Takt 1ze definovat jako pravidelnost krokt ¢i cvalovych skokt, které kun béhem pohybu
predvadi (FN 2017). Mezi t€émito kroky/skoky by méla byt stejna vzdalenost a téz stejna délka
trvani (CJF 2010). Takt musi byt zachovan i pii prodlouZeni a zkraceni daného chodu
¢i pii prodlouzeni a zkraceni otézi (FN 2017). Pokud budeme sledovat pohyb koni ve vyb&hu,
muzeme vidéet jejich pfirozeny takt (Schoffmann 2006). Udrzovat koné v tomto pfirozeném
rytmu je hlavni prioritou pro dalsi posun ve skale vzdélani k uvolnéni. Dilezité je také zminit,
ze kazdy jedinec ma svuj ptirozeny takt (FN 2017).

Zakladnim cilem tréninku taktu je snaha pomoci koni najit rovnovahu s jezdcem
na hibeté, tzn. kiin se u¢i nosit bfemeno. Problémy s taktem uzce souvisi prave s porusenou
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rovnovahou vzhledem Kk zatizeni hibetu kon¢. Pokud bude kun jezdén v nevhodném taktu
(neuci se nosit jezdce), je pro n¢j velmi obtizné rovnovahu vibec ziskat (FN 2017).

Chyby v taktu mohou byt bud’ ovlivnéné geneticky, nebo vzniklé Spatnym zplsobem
jezdeéni. Neni vylouceno ani soucasné pisobeni obou téchto pfic¢in. Tyto poruchy taktu vedou
na zavodech hafe bodové ohodnocen, jelikoz rozhod¢i posuzuji vykon koné a jezdce prave
podle Skaly vzdélani (Schoffmann 2006). Pokud je kun dlouhodobé nekorektné jezdén
vV nevhodném taktu, jezdec ma tak vyznamné negativni vliv i na welfare koné (FN 2017).

Chyby v taktu mizeme velmi Casto zlepSit hlavné jizdou vpted. To ovSem neplati
ve vSech ptipadech. Piikladem takové poruchy taktu mize byt napiiklad uspéchanost koné,
kterda obvykle vznikd pifi zvySené nervozité a napéti koné ¢i prehnané chuti do tréninku.
Néprava této chyby pak spo¢iva naopak ve zpomaleni tempa a Castém provadéni prechodu,
¢imz lze zvysit soustiedénost koné (Schoffmann 2006).

Uvolnéni

Fyzické i psychickd uvolnénost je velmi dulezitad pro vycvik, protoze pouze uvolnény
ki dokaze pod jezdcem pracovat bez jakéhokoliv napéti (CJF 2010) a je k praci pozitivné
motivovan (FN 2017). Mezi viditelné znaky uvolnéni patii spokojeny vyraz konég, klidné
pohyby huby a usi, klidny dech, krk povoleny smérem doptedu dolu, uvolnéné dolni svaly
krku, rovnomérné houpajici se hibet a ohon, ochota k pohybu vpied ¢i dobrovolna spoluprace
kon¢ s jezdcem a piijiméni jeho pomticek (FN 2017; Schoffmann 2006).

U uvolnéného koné pozorujeme pii pohybu pravidelné stahovani a uvolfiovani svalstva.
Jestlize je kun v napéti, jeho svaly nefunguji spravné, jsou nedostatecné krevné zasobeny (FN
2017) a jezdec ma navic problém jit pfijemné s pohybem koné& (Schéffmann 2006). Zaroven
jakékoliv ztuhlost jezdce zcela jisté¢ vede ke ztuhlosti koné (Ritter 2020). Uvolnéni je tudiz
dilezité pro kazdodenni praci s kofimi v jakémkoliv stupni vycviku (FN 2017) a je vhodné
vénovat dostateCnou pozornost uZ samotnému opracovani koné na zacatku tréninku.
Béhem ptipravovani koné na fyzickou zatéz by se mél jezdec snazit dostat hlavu koné
do pozice dopiedu dolu, coz vede praveé k uvolnéni (Schoffmann 2006).

V souvislosti s uvolnénim hraje dulezitou roli pomicka sedu jezdce, jelikoz bez
stabilniho a rovnomérného sedu Ize uvolnéni dosdhnout jen velmi t€Zko. Pomoci kon¢€ uvolnit
muze také zapojeni sval stifedu téla jezdce (Ritter 2020). I proto se jevi méfeni tlaku na zada
koné pomoci tlakové decky jako pfinosné.

Uvolnéni ovlivituje nékolik ptsobicich faktort, jako je aktudlni fyzicky a mentalni stav
koné ¢i jezdce a vlivy okolniho prostfedi. Koné se mezi sebou velmi lisi a jezdec musi vzdy
pocitat s tim, Ze uvolilovani bude u kazdého trvat odliSnou dobu a odliSnym zptisobem (FN
2017). Zvlast mladému koni by m¢l byt doptfan dostatek casu k uceni bez trestani a mél by
byt jezdcem b&hem tréninku naopak uklidiiovan, coz napoméahd k postupnému rozvoji jeho
diveéry (Dusek 2011). Clovék by rozhodné nikdy nemél uvolnéni vyzadovat za pomoci nasili,
které je spiSe kontraproduktivni. V takovém piipadé totiz kun nikdy spolupracovat
dobrovoln¢ nebude a bude se spise branit (FN 2017).
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Uvolnéni je velmi Gzce spjato s taktem. Mezi témito dvéma pilifi Skaly vzdélani existuje
zarovenn uvolnény, protoze jeho svaly jsou v napéti. Stejn¢ tak bez uvolnéni nemizeme
ocekavat bezchybny takt (Schéffmann 2006).

Prilnuti

Ptilnuti 1ze popsat jako stalé, lehké a pruzné spojeni vytvorené skrze otéze mezi hubou
kon¢ a rukou jezdce (FN 2017) a napomaha mezi nimi ke snaz$i komunikaci (Schoffmann
2006). Pii spravném piilnuti jezdec citi, ze kin ochotn¢ vyhledava kontakt s jezdcem
bez ztraty rytmu pohybu (CJF 2010), pifjemné se natahuje do otéZi a jeho hlava se dostava
do pozice na kolmici nebo mirné pied ni (Schoffmann 2006). Pfilnuti je nékdy jemnéjsi
a jindy silngjsi. Jezdec se ho vSak snazi v dané chvili udrzovat co nejpiijemnéjsi (FN 2017).
Podle Beran (2009) by vsak pfilnuti nemélo byt vyzadovano u mladého koné¢ pfilis brzy.

Korektnost prilnuti mize jezdec zkontrolovat pomoci mnoha znakt. M¢l by citit, ze kin
jde vpied ochotné a uvolnéné, pfijima ruku jezdce, jemné piezvykuje udidlo a hlavu ma
V pozici na kolmici &i lehce pred ni (CJF 2010). RovnéZ i nespravné piilnuti lze identifikovat
prostfednictvim nékolika informaci. Kl mize odmitat tlak v otézich a jde pak takzvané proti
ruce jezdce, ztuhly a s prohnutym hibetem. Svaly na spodni stran€ krku se tak dostavaji
do napéti a horni svaly krku neplni spravnou funkci (FN 2017). Z divodu vyhybani kontaktu
s jezdcem kiifi nese ¢asto hlavu za kolmici a leha si do ot&zi (CJF 2010). Nékdy se ki snazi
tlaku vytvarenym jezdcem vyhnout Uplné a vibec se do otézi nenatdhne, krk v takové chvili
ohyba az k plecim a jezdec ma pocit, Ze v ruce nema nic (Schoffmann 2006).

Hlavnimi pii¢inami problémi s dosazenim pfilnuti muze byt Spatné uzdéni a vybér
udidla, neklidné nebo strnuld ruka jezdce ¢i nepochopeni spravné aplikace pomucky ruky.
Vinu je tudiz vétsinou nutné hledat ve Spatném pisobeni jezdce a ani pouZziti pomocnych otézi
jako jsou napfiiklad pravlecky neni vhodnym feSenim (Schoffmann 2006). Spravnym feSenim
je jemné piisobeni otézi doprovazené pruznym a klidnym sedem jezdce (FN 2017).

Ptilnuti je stéZejnim prvkem stupnice vzdélani kon€ (Schoffmann 2006). Pii tréninku
by mél byt ki stale na pfilnuti s vyjimkou piestavek (CJF 2020). Pro dosaZeni pfilnuti je
ovSem nezbytné nejprve zvladnout takt a uvolnéni. Pfilnuti se poté stdva zdkladem pro dalsi
postup ve vycviku. Je totiz zdsadnim ptedpokladem pro rozvoj kmihu, narovnani
I shromazdéni (Schoffmann 2006).

Kmih

Kmihem rozumime pfenos energie od zadi koné v pohyb vpied. Jezdec tuto vzniklou
energii zachycuje pomoci pomucky rukou a zaroven ji podporuje pomtickami holeni a sedu.
Pohyb koné by mél byt ve vysledku energicky, pruzny a silny bez znamek jakéhokoliv napéti.
Pii pohledu na koné béhem pohybu v dobrém kmihu si lze vSimnout, Ze kin doSlapuje
zadnimi koncetinami vice pod své télo, a nejvétSiho kmihu kin dosahuje pii prodlouzeni
chodu (FN 2017).
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Je dulezité zminit, ze kmih se tyka pouze dvou chodi, a to klusu a cvalu. Krok totiz
narozdil od nich postrada fazi vznosu (CJF 2010). Kmih je do jist¢ miry vrozeny,
ale spravnym systematickym vycvikem muze byt dale rozvijen. Bohuzel kmih se muze
| postupné ztracet vlivy $patného pusobeni jezdce jako je strnuly sed, chybné pouzivani otéZzi
nebo prfiliS dlouhé uvolnovani. Déale mize byt kmih nien pouzitim pomocnych otézi
a pruvlecek, Spatn¢ padnouciho sedla ¢i uzdéni (Schoffmann 2006).

Pouze uvolnény kin na pfilnuti se mize pohybovat v dobrém kmihu, diky ¢emuz
si mizeme ovefit spravnost naseho vycviku (FN 2017). Bez kmihu také neni mozné
dosahnout do budoucna spravného shroméazdéni (CJF 2010).

Narovnani

Vzhledem k tomu, ze kazdy kun je od ptirody kiivy, cilem jeho vycviku musi byt
I postupné narovnavani koné pomoci rizné gymnastické prace. Vysledkem je takovy pohyb
kon¢, kdy jeho zadni koncetiny dopadaji do stejné linie jako koncetiny ptfedni a dochazi
K rovhomérnému rozvoji svali na obou stranach téla koné¢ (FN 2017). Diky tomu je kun
s jezdcem na hibeté schopen se ohybat na ob¢ strany stejn¢ lehce a provadét veskeré cviky
v dobré kvalité ve viech chodech (CJF 2010; FN 2017). Pokud je ki kiivy, doslapuje
zadnimi koncetinami mimo linii koncetin pfednich a vybocuje zadi do strany (Schoffmann
2006). Bez narovnani nikdy nemutze dojit k plnému rozvoji potencialu koné (Karl 2017).

Kon¢ jsou vétSinou pfirozen¢ zkiiveni doprava. Prava strana je v takovém piipade
konkavni a leva naopak konvexni (FN 2017). Podle Schéffmann (2006) jsou ale vice koné
ktivi vlevo. Ptirozend kiivost je dana jiz prenatalnim vyvojem hiibéte, kdy rozhoduje poloha
plodu v téle klisny. Pokud je tedy sto¢eno na pravou stranu, svaly hibetu jsou na této strané
zkracené a pohyb vpravo se stava leh¢im (Schoffmann 2006). Chovatel ¢i jezdec miiZe tuto
ktivost u svého koné rozpoznat né¢kolika metodami. Lateralita kon€ se velmi ¢asto v riznych
studiich urcuje podle toho, na kterou stranu se kil pii jezdéni snadnéji ohyba (Egenvall et al.
2015b). Mizeme si také povSimnout, ze konim obvykle spada hiiva na protazen&jsi stranu
téla, coz ovSem neni vzdy pravidlem. Dale je mozné sledovat koné na pastvé, kdy maji
obvykle pfedkroc¢enou ptedni koncetinu zkracené strany téla (Schoffmann 2006).

Pti vycviku bohuzel na koné piisobi i lateralita jezdce. Ta muize jesté vice ztizit snahu
0 procviceni kon€ na ob¢ strany stejné dobie (Schoffmann 2006). Navic miize dojit k ptfenosu
ktivosti kon¢€ na jezdctiv sed (FN 2017). Narovnani ma kromé zlepSovani vykonosti kon¢ také
zdravotni vyznam. Srovnanim kon&€ nedochazi poté k disbalancim v rozvoji svalstva
a konéetiny i hibet jsou rovnomérné zatézovany (CJF 2010; FN 2017). U kiivého koné je
problémem hlavné ohybani a prostupnost obecné. Naprava vétSinou spociva v jezdéni vpied,
provadéni riznych obratd a stranovych pohybu ¢i jezdéni mimo sténu jizdarny (Schoffmann
2006).

Narovnani je klicovym predpokladem pro nésledné shromazdéni a celkovou prostupnost
(CJF 2010). Kan by mél v této fazi vycviku jiz spravné reagovat na vsechny zakladni
pomucky jezdce a zvladat uvolnény pohyb v taktu na pfilnuti (FN 2017). To vSak Kritizuje
Karl (2017), ktery tvrdi, ze kin by mél byt postupné narovnavan uz od pocatku celého
vycviku.
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Shromazdéni

Shromazdéni je posledni fazi skaly vzdélani kon€. Pti shroméazdéni kin podsazuje zad’
ohnutim kloubti zadnich koncetin, ptredev§sim kyc¢le a hlezna (Ritter 2020). Tim dochazi
pohybu do kopce (FN 2017). Timto napfimenim soucasné zveda predek koné a zvysuje se tak
nosna sila hibetu (Schoffmann 2006). Kan se nese lehce a energicky v rovnovaze a rozviji se

Obr. 5: Podsazend zdd’ koné, viditelnd tendence pohybu do kopce.
Dle FN (2017).

jeho sila. Jezdec pfii jizdé ve shromazdéni sedi v sedle pohodIngji a kin zaroven citlivé
reaguje na jeho pomiicky (FN 2017). Jednotlivé kroky ¢i skoky jsou krat$i, kmih zlstava
zachovan a faze vznosu se prodluzuje (CJF 2010).

Shromazdéni je velmi naro¢nou casti vycviku a mélo by byt jezdcem vyzadovano
postupné skrze systematicky sestaveny trénink (FN 2017). Shromézdéni je mozné dosahnout
trénovanim couvani, ruznych ptechodii, obrati, stranovych pohybl ¢i kontracvalu
(Schoffmann 2006). Dulezité je i korektni provadeéni polovicnich zadrzi, které jsou bliZze
popsany v kapitole 3.2.5 (FN 2017). Rozhodné shromazdéni nedocilime sou¢asnym pouzitim
pomucky holené a zadrze otézi, jelikoz se jednd o vzdjemné si odporujici pomucky (Ritter
2020). Mira shromazdéni ovSem také zavisi na exteriéru dané¢ho koné (Schoffmann 2006).

U mladych koni nemé shromazdéni jesté ptilis velky vyznam (FN 2017). Na drezurnich
zavodech je vyZadovano az od stupné L (Schoffmann 2006). Shroméazdéni by vSak nemélo
byt omezovano pouze na drezuru. Vyuziti ma rozhodné naptiklad i pfi parkuru, kdy je nutné
kon¢ snadno ohybat a diky rozvoji sily se i skok stava silngjsim (FN 2017). Vrcholem

vvvvvv

2006).
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3.2.3 Pozice hlavy a krku koné

Pted podrobnéjSim popisem jednotlivych pomitcek jezdce je nutné jeSté zminit
problematiku pozice hlavy a krku koné€, coz je téma na pomezi biomechaniky pohybu koné
a teorie jezdectvi. V dnesni dob¢ se jezdci i trenéii obecné az ptilis staraji o pozici hlavy koné
(Beran 2009), nicméné spravna pozice (tj. hlava na kolmici nebo mirné pfed ni) je vysledkem
korektniho jezdéni a neméla by tudiz byt prioritou v ramci tréninku (FN 2017).
Tato dlouhodobé prace spociva v tom, ze hibet i zad’ spravné funguji, tim se tyto partie
posiluji, coz vede k tomu, ze krk a hlava kon¢ se do spravné pozice postupné dostavaji samy
(Beran 2009). Casto dochézi nespravnému porozuméni funkci pomiicek, kdy jezdci jezdi kon&
odpiedu misto odzadu, a to s jasnym cilem — dostat koné na oté€z (FN 2017). V dnesni dobé je
totiz velmi rozsifeny nadzor, ze pokud kin chodi s hlavou nahote, zaroven tim prohyba sviij
hibet, coz neni pro zadného jezdce zaddouci. Tento nézor je vSak ve vétsSing piipadt chybny
atyka se udajné hlavné koni s nevhodné nasazenym krkem (Karl 2017). Jezdec by tak m¢l
udrzovat s hubou koné lehky kontakt a nemél by ho nésilné nutit do spravné pozice hlavy.
Pokud je kun jezdén odptedu, obvykle piestane aktivné kracet vpied a jezdec je nucen ho vice
pobizet (FN 2017).

Rozlisujeme hned né€kolik pozic hlavy a krku koné (viz Obr. 6):

a) Volna, jezdec ma volné otéze

b) Hlava na kolmici nebo mirn¢ pted ni, krk zdvizeny, tyl nejvys$sim bodem

c) Hlava mirné za kolmici, krk zdvizeny

d) Hlava vyrazné za kolmici, krk snizeny a ohnuty smérem k plecim (zarolovani)
e) Hlava vyrazné pted kolmici, krk extrémn¢ zdvizeny

f) Hlava a krk natazené smérem doptedu dolu

Velmi diskutovana je pozice hlavy vyrazné za kolmici neboli hyperflexe. Pro ni existuji

dva specifické terminy — rollkur a LDR (low, deep, round = dole, hluboko, kulat¢). Debaty
na toto téma zacaly zhruba v 90. letech 20. stoleti a vzniklo jiz mnoho studii, zaméfujicich se
pfedev§im na problémy biomechanické, fyziologické ¢i behaviordlni (van Weeren 2013).
FEI (2010) tyto dva pojmy jasné¢ definovala na konferenci ve Svycarském Lausanne. Podle ni
je tedy LDR akceptovatelnou pozici hlavy a krku, do které se kin dostdvd nenasilnym
zpusobem. Naopak rollkur je pozici nepfijatelnou, jelikoz je k ni kin pfinucen agresivnim
natlakem.
Lashley et al. (2014) se tomuto tématu podrobné&ji vénovali a porovnali vysledky drezurnich
zavodu vysoké trovné s pozici hlavy a krku koni v letech 1992 a 2008. Nemilym zji§ténim
bylo, ze koni za kolmici v roce 2008 bylo k vidéni vice nez v roce 1992 a navic ziskali i lepsi
hodnoceni. Podle Kienapfel et al. (2014) se tento problém tykd ptredevSim vysoké urovné
anaurovni nizsi jsou koné¢ za kolmici spravedlivé hodnoceni htife. Obecné také dodava,
ze jezdci koné jezdi vice za kolmici pfi vycviku nez poté na zdvodech.
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Obr. 6: Pozice hlavy a krku koné (viz seznam pozic a) aZ f) vyse).
Pievzato a upraveno dle \Weishaupt et al. (2006).

Vliv pozice hlavy a krku na biomechaniku pohybu koné

Pozice hlavy a krku mlZe vyrazné ovlivnit biomechaniku pohybu koné, a to hlavné
v oblasti hibetu (Alvarez et al. 2006), ¢ehoz by si m¢li byt védomi jezdci 1 trenéfi béhem
vycviku (Rhodin et al. 2009). Casto jsou totiz rizné tréninkové praktiky kritizovany,
jelikoZ jsou kon¢ uvadéni do nepiirozenych pozic (van Breda 2006).

Flexibilita kon¢ v oblasti krku je pomérné velkd smérem laterdlnim i dorzoventralnim
(McGreevy et al. 2018). Pfi nadmérném ohybani, jako je k vidéni u hyperflexe, mtize v§ak
dochézet 1 ke zranéni (Back & Clayton 2013). Zarolovanim koné dochézi k ptfesunu vahy
na pfedek a kan tak udrzuje nevhodné drZeni té€la, hibet ztraci funkci a zadni koncetiny jsou
tazeny za té€lem. Pfitom pokud pfimé&jeme koné zvednout bazi krku, zlepSime tak jeho
Pokud ma kun hlavu ve spravné pozici a tyl je nejvy$Sim bodem, dolni kréni svaly jsou
uvolnéné a malo vyvinuté (FN 2017; Heuschmann 2012). Jezdec miZe u kon¢ ¢asto citit
snahu vytdhnout si hlavu az do volné pozice, coz miize byt indikatorem bolesti hornich
krénich svalt a kun si potfebuje odpoc¢inout (Heuschmann 2012).

Kpozici hlavy a krku se vztahuji rtizné problémy. Velmi hojné se vyskytujicim
problémem je zalomeny neboli falesny krk, kdy krk koné neni ohnuty spravné v tylu,
ale az mezi 2. a 3. krénim obratlem, coz pfedstavuje nejslabsi misto patefe. Diivodem tohoto
stavu byva nadmérny tlak vyvolany otéZzemi (Heuschmann 2012). Dal§im problémem muze
byt naklopeni hlavy a krku koné k jedné strané. Kun tak drzi hlavu kiivé, coz ovliviiuje
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jeho rovnovahu, a navic je tak jedna z prednich koncetin vice zatézovana nez druha (FN 2017;
McGreevy et al. 2018).

V ptipadé, ze ki nese hlavu ve volné pozici nebo pozici doptedu dolu, roste protrakce
i retrakce koncetin a celkové se zvétSuje rozsah pohybu panve, diky ¢emuz se jedna o vhodné
drzeni hlavy pfi opracovani koné (Rhodin et al. 2018). Weishaupt et al. (2006) potvrdili,
ze ve volné pozici V kroku vzristd i doba kroku. Naopak tato doba v kroku klesa u pozice
mirn¢ za kolmici a vyrazné pred ni. V klusu podle jejich vysledki vSak doba kroku
prekvapive roste pii pohybu koné vyrazné pred nebo za kolmici. Podle Waldern et al. (2009)
délka kroku klesa u vSech pozic kromé volné a dopiedu dolu.

Pozice hlavy a krku a interakce kiii-jezdec

Konkrétni neseni hlavy a krku koné z velké ¢asti ovlivituje pravé jezdec piisobenim
svych pomticek (Clayton et al. 2011). V drezurnich pravidlech CJF (2020) je jasné psano,
ze ,,hlava musi ziistat v ustdalené poloze, zpravidla nepatrné pred kolmici, s pruznym tylem

‘

jako nejvyssim bodem Sije a bez odporu k jezdci*. Pokud vSak jezdec svého koné pfili§ snazi
dostat na otéz a pusobi na jeho hubu velkym tlakem, vysledkem byvé neklid ¢i snizeni reakce
na pomucku holeni, jelikoz kit vnimé zvySené napéti v otézZich jako signdl pro zpomaleni
(Beran 2009). Tomuto zvySenému tlaku se ki mize snadno vyhnout pravé jiz zminénym
zarolovanim. V tomto stavu je kiin nahle za otézi, jezdec s koném ztraci kontakt a pro jezdce
se kin stava lehkym v hubé. Nekteti jezdci si v tuto chvili mysli, ze se kin pohybuje
vV uvolnéni a s dobrou stabilitou, bohuzel opak je pravdou. Ve skutec¢nosti kiin presouva
svou vahu na piedek a zdaleka neni v rovnovaze (Karl 2017). Je tedy nutné dodat, Ze pokud je
kan siln€ za kolmici, nemusi to vZdy znamenat, Ze v té chvili jezdec plsobi velkym tlakem
otézi (Toft et al. 2020).

Pozornost problematice pozice hlavy by méli vénovat obzvlast' jezdci mladych koni.
Pokud se totiz snazi kon¢ v raném véku piivést okamzité do spravné pozice hlavy a krku,
s velkou pravdépodobnosti proti nému bude kin vyvijet odpor. Tak postupné vznikne
zaCarovany kruh, kdy jezdec piisobi na koné€ ¢im dal vétSim tlakem a ki odpovida stejnym
zpisobem. Refenim této situace je poté naopak zjemnéni kontaktu skoném (FN 2017).
Bohuzel vSak existuji 1 velmi drezurn€é nadani koné, ktefi tuto pozici sami nabizeji
jiz v mladém véku. Casto tak jezdec tohoto talentu vyuZije a nenaudi koné chodit v natazené
pozici dopfedu dolu. Vysledkem je pak postupné ztuhnuti koné, Spatny rozvoj svalové
soustavy, obtize v pfilnuti ¢i kulhani, coz nasledné vede K pouzivani riznych pomocnych
otézi, které dany problém akorat jesté vice prohloubi (Heuschmann 2012).

Fyziologické a behavioralni disledky hyperflexe

Podle Schoffmann (2006) plsobi hyperflexe na koné komplexné. Mezi hlavnimi
disledky zminiuje celkovou nervozitu a napéti, ztuhlost zad, problém zadnich koncetin

WV

ocasem). Vysledky studii v této oblasti se bohuZzel ¢asto neshoduji.
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Pro sledovani akutniho ¢i chronického stresu je vhodné sledovat srde¢ni tep, hladinu
hormonu kortizolu a doplnit tyto metody pozorovanim chovani (Smiet et al. 2014,
van Oldruitenborgh-Oosterbaan et al. 2006). Becker-Birck et al. (2013) uvadi, ze u koni
pii pohybu na lonzi Vv hyperflexi nedoSlo k ovlivnéni hladiny kortizolu. Stejné tak
van Oldruitenborgh-Oosterbaan et al. (2006) a van Breda (2006) nepotvrdili narust stresu
u koni s jezdcem v hyperflexi. Naopak Kienapfel et al. (2014) tvrdi, Ze pokud je kun jezdén
vyrazné za kolmici, projevuje Castéji konfliktni chovani jako Svihani ocasem, hazeni hlavou
¢i stazeni usi dozadu.

3.2.4 Zakladni pomiicky jezdce

Pouziti pomiicek je zadkladnim zplGsobem komunikace mezi koném a jezdcem.
Pti pouziti téchto pomicek je nutné dbat na to, aby byly vhodné pouzité a dobfe srozumitelné
pro koné (FN 2017). Jejich pouziti by si mél jezdec vzdy rozumné promyslet a vyuzivat je
s opatrnosti (Heuschmann 2012). Vysledkem spravného vycviku jsou reakce koni i na ty
nejjemnéjsi pomicky jezdce (CJF 2020; Egenvall et al. 2018). Oviem pomiicky jezdce nesmi
byt pro koné zdrojem strachu, ale musi je respektovat (Cernaé 2006).

Mezi zakladni pomicky jezdce patii pouziti ruky (pomucka otézi), sedu a holené (FN
2017). Do pomiticky sedu zahrnujeme i tlak kolen, stehen, sedacich kosti a vahové pomticky.
Dal$imi pomuckami pak mohou byt ostruhy, bi¢ nebo hlas (Dusek 2011; Ritter 2020). Ritter
(2020) také jako pomiicku oznacuje cit, ktery by jezdec mél mit. VSechny tyto pomiicky jsou
zodpovédné za akceleraci, deceleraci i zmény sméru (McGreevy et al. 2018).

V tréninku koné je béznym zpiisobem uceni pozitivni i negativni posilovani (Cooper
1998). Pouziti pomticek jezdce funguje pfedevSim na principu posilovani negativniho. Jedna
se o formu operantniho podminovani, kdy dochazi k uvolnéni podnétu (v tomto ptipadé
2017). Pro efektivni uceni je tedy zcela zasadni spravné nacasovani pouziti uréité pomticky
arovnéz jeji v€asné uvolnéni (Heleski et al. 2009). Dilezité je také aplikovat vzdy jednu
konkrétni pomticku pro jednu konkrétni pozadovanou reakci (Cernaé 2006). Postupné by mél
byt kan pii korektnim vycviku schopen reagovat na ¢im dal jemné&js$i pomucky (McGreevy
etal. 2018). Na zavodnim kolbisti by vSak odbornik mél rozpoznat i sebemensi pomtcky,
ale pro divaky musi ziistat neviditelné (Cerna¢ 2006).

Reakce koni na pomicky jezdce mohou byt znaéné ovlivnény lateralitou koné 1 jezdce
a velmi casto také v€kem koné¢ (Egenvall et al. 2012; Toft et al. 2020). Pfi vycviku mladych
koni se vzdy trenér snazi, aby kun reagoval promptné a ochotné, coz vyznamné usnadiiuje
pokrocilou praci. AvSak nemize od mladého koné oc¢ekavat vzdy korektni a okamzitou reakci
(Beran 2009; Egenvall et al. 2012).

Vcelku bézny problém nastavd, pokud se na konkrétnim koni stfida vice jezdct
nebo na ném jezdi zacateCnici. Pfi stfidani jezdc dochazi k tomu, ze kazdy své pomicky
pouziva trochu jinak a rGznou intenzitou, a kiin pak mutze byt zmaten. Pokud na koni jezdi
zacatecnik, ktery jest¢ ani neziskal dostatecnou rovnovéhu v sedle, velmi €asto neuvoliuje
v¢as své pomicky. Nékteti koné proto v obou piipadech obvykle diive ¢i pozdé&ji projevuji
znamky konfliktniho chovani (Heleski et al. 2009).
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Ruka

Pomtcka ruky je jednim ze zakladnich zptsobii komunikace mezi koném a jezdcem
(Hawson et al. 2014). Tato komunikace je vedena od ruky jezdce, skrze otéze az k udidlu
umisténého v hubé koné (Clayton et al. 2005). Jedna se o jednu z pomiicek umozinujici
deceleraci (McGreevy et al. 2018). Dale je zodpovédna za zrychleni (v pfipadé uvolnéni tlaku
a souCasného pouziti dalSich pomucek), smér pohybu, ohnuti, podsazeni ¢i vzptimeni koné,
narovnani, pfilnuti a ramovani plece a zadi (DuSek 2011; Egenvall et al. 2015b; Ritter 2020).
Podle Beran (2009) i FN (2017) je vSak pomucka ruky povazovana spiSe za dopliikovou
a hlavni roli hraji pomticky sedu a holen¢.

Pohyby huby koné jsou odpovédi na tlak udidla, ktery zptsobuje jezdec pouzitim otézi
(Manfredi et al. 2005). Udidlo by mélo byt koném pfijimano bez odporu (CJF 2020).
Spatnym krokem ve vycviku kond mize byt vyuZiti ostiejsich udidel za Gcelem zlep$eni
ovladatelnosti a zaroven k donuceni kon¢ k provedeni jakéhokoliv cviku. Jejich primérni
smysl je zcitlivéni koné na pomucku ruky (Heuschmann 2012).

S pomiickou ruky by jezdci méli v zajmu zachovani welfare koni zachazet opravdu
opatrné a snazit se postupné tuto pomicku co nejvice zjemnit (Warren-Smith et al. 2007).
Negativni vliv na welfare ma pfedev§im nadmérné tahani za otéZe a také neadekvatni
nacasovani tlaku do nich aplikovaného (Waran & Randle 2017). Ptilis§ silné pouziti ruky mize
nasledné vést k otupéni kon¢ na tuto pomticku a v nékterych ptipadech i ke zranéni huby
(Dumbell et al. 2019). V takovém ptipad¢ se spiSe jedna o boj mezi rukou jezdce a hubou
kon¢ a jiz neni mozné hovofit o vzajemném dialogu mezi nimi (Karl 2017). Kdyz jezdec
naopak pusobi na hubu kon¢ pfimétenym tlakem, ma tak pti jizdé mnohem komfortnéjsi pocit
(von Borstel & GliBman 2014).

Charakteristika spravné pozice rukou

Otéze jezdec vzdy drzi mezi palcem a ukazovackem a mezi malickem a prstenickem.
Palce vzdy sméfuji smérem vzhiiru, pésti jsou uzaviené a celé zapésti je neustale pruzné (FN
2017; Wanless & Myers 2017). Otéz, zapésti a piedlokti by mély spolu tvofit souvislou linii
(CJF 2020). Lokty jsou v blizkosti bokt, neposouvaji se piili§ dopfedu ani dozadu (Dusek
2011). Ramena musi byt uvolnéna a sméfovat spiSe dozadu dolu (Beran 2009). Pokud by totiz
ramena jezdce sméfovaly vice dopfedu, mohl by kun spadnout na predek (Ritter 2020).
Jakékoliv strnulost v ramenou vede toto napéti aZz do rukou a jezdec tak nemulze drZet otéZe
citlivé a spravné reagovat na signaly kon¢ (Beran 2009). Podle Ritter (2020) by mély byt ruce
jezdce drZeny vice u sebe, jelikoz jejich vétsi vzdalenosti od sebe se udajné snizuje citlivost
koné¢ na tuto pomicku. Kromé korektni pozice rukou by se jezdec mél zaméfit také
na nezavislost této pomiicky na sedu a plynule nasledovat pohyby koné (CJF 2020).

Jezdec ma vzdy udrzovat stejnou délku obou otézi (FN 2017). V pfipadé, Ze by
dlouhodob¢ drzel otéze asymetricky, muze ¢asem dojit 1 k jeho zranéni (Pugh & Bolin 2004).
Jejich konkrétni délka ovSem zavisi na délce pazi jezdce a také na aktualné provadeéné praci
s koném. Napiiklad pii lehkém klusu jsou otéZe v porovndni s klusem pracovnim vice
posunuty dopiedu. Pokud jsou otéze pftili§ dlouhé, jezdec ztraci kontakt s hubou koné
a obvykle posouva lokty dozadu. Naopak pfili$ kratké otéze zptisobuji posunuti rukou jezdce
smérem doptedu dolu, ¢imz dochazi ke ztraté rovnovahy jezdce. Jezdec by v zadném piipadé
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nem¢l tahat otéz pres krk koné, protoze tak vytvaii nevhodnou polohu udidla v hubé koné (FN
2017).

Mezi bézné chyby v pozici zapésti patii vtoCeni malicktl k sob€, vytoCeni zapésti
smérem dolu, vtoCeni palct k sobé (tzv. pozice hrabi) ¢i nadmérné ohnuti zapésti smérem
K télu jezdce (Wanless & Myers 2017). Kvuli t€émto chybam ma tak jezdec na koni $patné
pohyblivé zapésti. Dalsim problémem je ztuhlost v zapésti, kdy jezdec neni schopen udrzovat
pruzné¢ spojeni s hubou koné. Pokud jezdec jezdi s otevienymi péstmi, Casto dochazi
k prokluzovani otézi v rukou, jezdec tak neustale posouva lokty dozadu nebo zkracuje otéz
(FN 2017). Za zminku stoji i ztrata ohnuti Vv loktech, kdy ptedlokti jezdce nemiize tvofit
s otézi jednu souvislou ptimku (Wanless & Myers 2017).

Casto diskutovanym tématem je tzv. nizka a vysoka ruka. Podle CJF (2020) by jezdec
m¢él drzet ruce v nizké pozici. Naopak Karl (2017) kritizuje pozici nizké ruky, kterd podle n¢j
nevhodné piisobi na jazyk koné a jakykoliv odpor koné potlaci dostate¢né utazeny nanosnik.
Naopak vysokad ruka plsobi spiSe na koutky huby koné€, coz vnima jako pfijatelnéjsi zpiisob
pouziti pomucky ruky.

Obr. 7: Korektni drieni otézi. Dle FN (2017).

Korektni pouziti pomiicky ruky

Pro spravné pouziti pomicky ruky je zcela klicové, aby jezdec mél klidnou a citlivou
ruku a neustale udrzoval s hubou kon¢ lehky a pruzny kontakt, jinak bohuzel neni mozné
korektni vyuziti této pomiicky. Ve chvili, kdy jezdec klidnou ruku nema nebo ji drzi strnule
V jedné pozici, nejde plynule s pohybem koné (FN 2017; Karl 2017).

Jezdec miize pouzit pomucku ruky aplikaci tlaku do otéZi (pésti uzaviené) a po spravné
reakci koné vzdy prichazi nabidnuti otézi (mirné otevieni pésti), coz mize slouzit naptiklad
k redukci tempa nebo piipravé na konkrétni cvik. Pokud kun nezareaguje spravné, jezdec
pomucku zopakuje (FN 2017). Dilezité je odli$né pouziti vnitini a vnéjsi otéze. Hlavni Glohu
ma otéz vnéjsi, kterd musi byt velmi piesnd, upravuje stupenn ohnuti kon¢€, ovliviiuje tempo,
pomaha téz pti shromazdéni a neustale udrzuje kontakt s hubou koné. Vnitini otéz je velmi
citliva, ovlivitiuje ohnuti koné¢ smérem dovnitf, poméha pii projizdéni obratli a na rozdil
od vnéjsi ot€Zze mize byt i povolena, pokud zrovna neni pouzivana (Beran 2009; Heuschmann
2016). Podle Ritter (2020) kan nejlépe reaguje na pomicku ruky v okamziku, kdy se nachazi
zadni koncetina pfed vertikalou.

Mezi chyby pouziti pomicky ruky patii pfili§ volna otéz, tvrd¢ a silné plsobici ruka
¢1 neustale zadrzujici ruka (FN 2017; Heuschmann 2012). Pokud je otéZ volna nebo dokonce

29



uplné provésend, jezdec neni schopen pisobit na koné citlivymi signaly, koné maji problém
s taktem a kmihem a v zadném piipad¢€ nelze hovofit o ptilnuti. Nicméné jezdec pii této chybé
nepusobi negativné na koné (Schoffmann 2006; Heuschmann 2012). Silné puisobeni rukou ma
velmi negativni vliv na kon¢ (Heuschmann 2012). Pokud je navic ruka jezdce vyrazné
neklidnd, projevi se ztuhlost koné v oblasti cCelisti, tylu 1 krku. Toto napéti lze uvolnit
tzv. odzvyknutim koné, kdy jezdec plisobi tlak otézemi na koutky huby koné, ¢imz dojde
K jejimu oziveni a kan tak opét 1épe reaguje na podnéty Clovéka (Ritter 2020). Jak jiz bylo
diive zminéno, jezdci se dnes snazi za kazdou cenu dostat kon¢ na otéz, a pravé to zptisobuje,
ze pusobi vétsi silou ruky (McLean & McGreevy 2010). Extrémem je pak neustale zadrzujici
ruka, kterou pouzivaji jezdci predevsim pii své snaze dostat kon€ na otéz, nebo pfi Spatném
pochopeni pouziti pomucky ruky, a kun tak pochopitelné projevi obrannou reakcei, kdy jde
proti otéZi a jezdec se tak s nim pretahuje (FN 2017). V piipadé, ze ma jezdec v rukou pocit
ptili§ jemného kontaktu, kin se ziejmé€ jiz vyhyba tlaku otézi a pozice jeho hlavy je
za kolmici (von Borstel & GliBman 2014).

Samostatnou kapitolou je plsobeni riznymi pomocnymi otéZzemi. Spravnému vyuZiti
pomucky ruky mize do jist¢ miry pomoci pouziti martingalu, ktery zabrafiuje nadmérnému
zvedani hlavy kon¢ a zaroven tlumi vliv neklidné ruky jezdce (Heleski et al. 2009). Pouziti
dalsich pomocnych otézi, jako jsou naptiklad privleéné a vyvazovaci otéze, je spise
kritizované. Podle Beran (2009) zadny dobry jezdec tyto otéze rozhodné¢ nepotiebuje
a Spatnym jezdctim ani do rukou nepatii. Pokud chce tedy jezdec dosahnout konkrétni pozice
hlavy a krku koné&, nemél by k tomu vyuzivat nadmérnou silu ¢i pomocné otéze.

Sed

Podle Ritter (2020) je pomtcka sedu viibec nejpodstatnéjsi pomiickou jezdce. Pomiicku
sedem bychom mohli nazvat také jako pomucku vahou ¢i rovnovahou (Karl 2017). Jezdec ma
s koném skrze sed nejblizsi kontakt. Jedna se o velmi citlivou pomticku (Schoffmann 2006).
Jezdec pfimo plsobi na zadové svaly koné a siln¢ tak ovliviiuje jeho biomechaniku pohybu
(Dusek 2011).

Pro korektni sed plati, ze musi byt klidny, uvolnény, pruzny a v rovnovaze,
coz pozitivné plisobi na vycvik kon€ a na rozvoj jeho rovnovahy (Dusek 2011; Heuschmann
2016). Zcela klicové je, aby jezdec plynule nasledoval pohyb koné a co nejméné piitom rusil
pohyb koné (FN 2017). Jezdec tedy miiZze pouzit kvalitné tuto pomicku jen v pifipad¢,
ze na koni sedi spravné (Karl 2017).

Charakteristika spravného sedu

Centrem sedu jezdce je oblast panve. Vaha jezdce by méla byt rovnomérné rozmisténa
mezi ob¢ sedaci kosti a jezdec sedi uprostted v nejhlub§im bodé sedla. Kolena a holen¢ volné
spoc¢ivaji u sedla a oblast beder, kiize, ky¢li i stehen je klidna a uvolnéna. Jezdec by mél
udrzovat sva zdda vzpiimena ve vertikalni linii bez prohnuti ¢i kulatosti. Ideélni pozice hlavy
jezdec docili pohledem mezi uSima koné. Jezdec se vzdy hledi smérem, kterym jede
a Vv zadném piipad¢ nestaci sviij pohled k zemi. Pokud jezdec sedi v korektnim sedu, rameno,
kyéel a pata jsou v souvislé linii (Beran 2009; Dusek 2011; FN 2017; CJF 2020).
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Obr. 8: Spravny sed jezdce, rameno-kyéel-pata tvo¥i souvislou linii.
Dle FN (2017).

Svaly téla jezdce by mély byt dobfe uvolnéné bez jakéhokoliv napéti. Jediné svaly,
Tyto svaly maji vyznamou stabiliza¢ni funkci jak pro kong, tak pro jezdce, a jakékoliv slabost
téchto svalli mize ¢asem zpiisobit napiiklad bolest zad. Pravé zatnuti téchto svalii mize mit
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a stabilngjsi (Hampson & Randle 2015; Ritter 2020).

Pro spravny rozvoj sedu si jezdec miZze pomoci jizdou bez tfmenli ¢i pohybem
pies kavalety (DuSek 2011). Dale je dobré pftilezitostné zatadit 1 jizdu na lonzi nebo v terénu,
a to hlavné pohyb do kopce ¢i z kopce (FN 2017). Cim je jezdec zkusengisi, tim je v sedle
vzpiimengj$i, redukuje své nadbyte¢né pohyby téla, diky ¢emuz mize byt pomicka sedu
vyuZzivéana preciznéji (FN 2017; McGreevy et al. 2018).

Dilezité je poukazat na bézné chyby v sedu jezdce, které znaéné ovliviiuji pouziti v§ech
pomucek (FN 2017). Mezi jasné viditelné problémy patfi rizné kombinace piedklonu,
zaklonu jezdce a rovnéZ zaleZi na tom, zda ma jezdec rovna, kulata ¢i prohnutd zada (Wanless
& Myers 2017). Dalsi problém nastava, pokud jezdec sedi v sedle piili§ vzadu, holené tak
posouva vyznamné vpied a zakulati sva zada. Opakem je pfiliSny predklon, kdy jezdec
snadno ztraci svou rovnovahu (FN 2017). Jezdci €asto také udrzuji asymetricky sed, kdy sedi
vice k jedné strané. Tim vSak mohou negativné ovlivnit narovnani a rovnovahu koné
(McGreevy et al. 2018). To mize vést postupné az ke zkiiveni koné (Ritter 2020). Kiivost
sedu jezdce kromé jeho samotné laterality je obvykle zplisobena i Spatnou pozici sedla,
odlisné délky timenti ¢i ochota kon¢ akceptovat pomucky jezdce vice na jedné strané. Jezdci
maji obecné mnohdy problém v lehkém sedu, kdy Spatn€ nalézaji rovnovéahu, kterou se snazi
hledat v otézich a posouvaji holené pfili§ dozadu. Poslednim problémem, ktery je nutny
zminit, je ztuhlost sedu jezdce. Ta ov§em neni vZdy snadno rozpoznatelna (FN 2017).
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Je tedy zcela ziejmé, Ze jezdec musi neustdle myslet na spravnou pozici svého sedu
a kontrolovat ji naptiklad pomoci trenéra, zrcadel ¢i videozaznamut (Wanless & Myers 2017).
Pokud by totiz dlouhodob¢ jezdil v nekorektnim sedu, negativné by tak ovliviioval svalovou
I opérnou soustavu kon¢ (de Cocq et al. 2009).

Korektni pouziti pomiicky sedu

Pokud jezdec neni pfi jizd€ na koni uvolnény, nemuze tak spravné pouzit pomiicky sedu
hlavné co se tyce intenzity a nacasovani (Ritter 2020). S jakymkoliv napétim v téle vSak
nemuze ocekdvat, ze se pod nim ki bude pohybovat uvolnéné (Heuschmann 2016). Napéti
na jezdci lze poznat, pokud jezdec zadrzuje dech ¢i nepravidelné dycha (Beran 2009). Napéti
koniského hibetu je mozné rozpoznat kupiikladu pomoci negativnich reakei koné na ¢isténi
V této oblasti (Schoffmann 2006).

Nevhodné pouzivani pomicky sedu muze ovlivnit chody a zpusobit zanik kmihu
a shromazdéni, jelikoz jezdec svym plsobenim omezuje pohyb koné. Jezdec by pfti vycviku
nikdy nemél mit vys$si pozadavky na koné nez na sebe (Ritter 2020).

Jezdec piisobi sedem na koné libovolnou zménou pohybu a pozice svého téla (FN
2017). Naptiklad pokud jezdec pfesune svou vahu vpravo, kit ho bude nasledovat a zacne se
rovnéZ pohybovat smérem vpravo. Logicky to lze vysvétlit tim, ze kin se snazi vyrovnat své
2011). V piipadé€, ze se jezdec snazi projet jakykoliv obrat, pfesune svou vahu na vnitini
stranu (Karl 2017) a zaroven otac¢i svou panev, ramena a hlavu do tohoto sméru (Ritter 2020).
Jezdec miiZe svou vahu distribuovat na ob¢ sedaci kosti, na jednu sedaci kost nebo na Zadnou
(lehky sed). Vaha na obou sedacich kostech je pouzivana pfi riiznych piechodech, at’ uz mezi
chody ¢i v ramci chodu. Véha pouze na jedné kosti je podstatna pii ohybani a otaceni koné,
jak jiz bylo zminéno. V lehkém sedu dochazi k pfesunu vahy do tfmenti a tézisté jezdce i koné
se posouva vpted. Pii jizdé v lehkém sedu vSak ostatni pomucky musi fungovat stale stejné
(FN 2017).

Pouzit pomiicku sedu Ize riznymi zplsoby. Zakladem je neaktivni sed, kdy se jezdec
pouze snazi jit plynule s pohybem koné. Dale miize jezdec zamezit nezddoucim pohybim
koné do stran a zhoupnutim panvi dat koni najevo, jakym smérem se méa pohybovat. Jezdec
také mize ménit dle potieby zatiZeni jednotlivych koncetin, a to bud’ zatiZenim ¢i odlehéenim
vahy na dané stran€é. Pomucka zatiZenim se aplikuje zejména ve fazi podpéru a pomicka
odleh¢enim ve fazi kmitu. Pokud se jezdec pfili§ predkloni a pfesune vahu vyrazné vpied, kin
obvykle spadne na piedek (Ritter 2020).

Holen

Pomticka holené je pfedevS§im vyuZivana K pobizeni koné vpied nebo do strany (FN
2017; McGreevy et al. 2018). Rozhodné by neméla byt pouzivana pro redukci rychlosti koné,
piechody do nizsich chodu ¢i couvani (Karl 2017).
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Charakteristika spravné pozice holeni

Nohy jezdce by méli volné viset dolu a tzv. ,dychat s koném* (Beran 2009; Ritter
2020). Pata jezdce je vzdy nejniz§im bodem sedu (CJF 2020). Podle Beran (2009) by oviem
do této pozice neméla byt nadmérné tlacena, protoze to mize vést ke ztuhnuti lytkovych svali
a kotnik.
je vsak dulezitd 1 jejich délka. Spravna délka tfment je totiz ptfedpokladem uvolnéného
a vyrovnaného sedu a také spravné pozice holené¢ (Heuschmann 2016).

Pozice vnitini holené jezdce je na podbiisniku, vnéjsi holen je obvykle posunuta vice
dozadu za podbftisnik zhruba o Sitku dlané ruky (Heuschmann 2016).

Obr. 9: Pozice holené na podbiisniku (vlevo) a za nim (vpravo).
Dle FN (2017).

Korektni pouziti pomiicky holené

Jezdec by mé¢l vyuzivat pomicku holené co nejjemnéji je to mozné a ki by na ni mél
odpovidat ihned bez zpozdéni (Beran 2009). Pomicka holené kromé& pohybu vpied a do stran
slouzi téz k obnové kmihu kong. Pouzitim této pomicky lze pifimét koné vice doslapovat
zadnimi koncetinami pod tézisté ¢i ramovat tyto koncetiny (Ritter 2020). Pro pohyb do stran
jezdec vice posouva vné&jsi holent vzad a miize po koni pozadovat soucasné tento pohyb
i ohnuti. Timto posunutim holen¢ dozadu jezdec hlida pozici zadi kon¢ (FN 2017). Dle Karl
(2017) vsak kan neni schopen pfili§ vnimat odliSnosti mezi vnéj$i a vnitini holeni, dokud se
korektné nenauci nekteré ze stranovych pohybu.

Mezi bézné problémy patii nadbytecné pohyby holeni, které koné rusi (Beran 2009).
Zcela zasadni je nepouzivat pomicku holené neustile. To zplsobi otupéni koné na tuto
pomucku a kin miize projevovat zndmky konfliktniho chovani (McGreevy et al. 2018).
Pokud je ktin na holen tupy, néktefi jezdci zacnou na koné ptisobit nadmérnym tlakem holent,
poptipadé do né&j budou kopat, coz vede akorat k zatnuti bfiSnich svali kon¢, ktery se pak
nemuze pohybovat uvolnéné. V piipad¢ otupéni koné je proto pro napravu mnohem vhodné&;jsi
kombinace pomticky holen¢ a bice (Ritter 2020). Indikatorem tohoto nadmérného plisobeni
jsou Casto viditelnd lysd mista na bocich koné, ktera jsou vydfend timto ptisobenim (Beran
2009).
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Kromé tlaku holeni muize jezdec pouzit i vdhovou pomiicku nasldpnuti do timenu,
ktera je velice ucinna. Naslapnuti je provadéno snizenim palce nohy jezdce a vyvinutim
opravdu lehkého tlaku. Tato pomicka mize byt aplikovana soucasné s pomickou ruky a je
mozné timto zptisobem koné napiiklad zastavit. Pomilicka umoziiuje pozdrzeni konkrétni
koncetiny koné déle na zemi (v klusu se jedna o pozdrzeni diagonalni paru koncetin). Stejné
jako tlak holen€, ani naslapnuti do tfmenii nesmi byt vyuzivano neptetrzité, protoze by doslo
ke ztrat¢ kmihu (Ritter 2020).

Ostatni pomicky

Béznou doplitkovou pomtckou je pouziti bice, ktery je vniman jako podpora zakladnich
pomucek. Hlavni funkci bice je zvyseni citlivosti a pozornosti koné. Jezdec musi byt schopen
drzet bi¢ v obou rukach (FN 2017). Aplikace této pomicky idedlné ptichazi v okamziku,
kdy kun nezareagoval na nékterou ze zakladnich pomucek (Beran 2009). Pokud je bic
pouzivan v oblasti plece, dochazi k celkovému zvySeni pozornosti koné. V ptipadé, ze je
pouzivan za holeni jezdce, nastava zvyseni citlivosti koné¢ na pomticku holené (FN 2017). Bi¢
vSak nesmi byt vyuzivan pfili§ Casto, aby nedoSlo k navyknuti koné na tento signal
(McGreevy et al. 2018). Sila pouziti bi¢e by neméla byt velka. Koné Iépe namotivuje spise
jemné Slehnuti (FN 2017). Rozhodné nesmi dojit k tomu, Ze bi¢ bude u koné vyvolavat
strachové reakce. Cilem je, aby kun tuto pomticku pouze respektoval (Dusek 2011).
Pro budovani tohoto respektu je klicové nepouzivat bi¢ ve vzteku a kon¢ takto netrestat (FN
2017).

Dalsi pomtickou jsou ostruhy, které jsou absolutné nevhodné pro jezdce s neklidnou
nohou (FN 2017). Hlavnim divodem pouZiti ostruh je ucinit signaly jezdce vice precizni
nem¢ély byt pouZivany pied dokoncenim zékladniho vycviku koné. BohuZel jsou vSak casto
K vidéni u jezdcl trénujicich mladé koné nebo u nezkusenych jezdci (McGreevy et al. 2018).
Ostruhy tedy jednoznaéné neslouzi k napravé koni tupych na pomuicku holené ani k akceleraci
koné¢ (Beran 2009). Stejné jako bi¢, ani ostruhy nesmi byt pouZivany k trestani koné
a ke zptuisobovani bolesti (McGreevy et al. 2018).

Hlas je také jednou z pomucek. Pouzivan je predevsim pii vycviku mladych koni, ale je
nutné tuto pomiicku ¢asem minimalizovat (Dusek 2011). Podle drezurnich pravidel CJF
(2020) se totiz jedna o vaznou chybu pii drezurni tloze. Pokud jezdec na koné mluvi spise
hlubokym, tichym a klidnym hlasem, miiZze tak ptedevS§im nervézniho koné uklidnit.
Naopak mlaskani ¢i kratka slova mohou kon¢ spise pobidnout vpied (FN 2017).

Jezdec by mél mit vzdy pfi jizdé na koni cit. Musi citit, jak se kin pod nim chova
a podle toho aplikovat konkrétni zdkladni ¢i doplitkové pomucky. Pii komunikaci s koném je
dalezité¢ ptistupovat pratelsky a vSe mu jasné vysvétlit. Mnoho koni tento pfistup oceni.
BohuzZel cit se jezdec uc¢i velmi Spatné a je do jisté miry vrozeny (Ritter 2020).

34



3.2.5 Interakce kiin-jezdec

Studium interakce mezi koném a jezdcem je velmi dilezité vzhledem k tomu, Ze jezdec
svym pusobenim na kon¢ ovliviiuje jeho fyzicky, fyziologicky a také psychicky stav (Randle
et al. 2017). Clovék by mél vzdy pii jezdéni s koném vést dialog (Ritter 2020) a chtit po ném
jen to, Geho je skute¢éné schopen (Beran 2009). Dle CJF (2020) se musi pozadovany pohyb
a jednotlivé cviky kon¢ jevit tak, Ze jsou vykondvany zcela dobrovolng, kiin je soustfedény
a veri svému jezdci.

Jezdec skoném komunikuje souhrou vSech jiz zminénych pomitcek, které jsou
srozumitelné a po spravné odpovédi koné také vcas uvolnéné (FN 2017; McGreevy et al.
2018). Pohyb koné i jezdce by mél piisobit harmonicky bez znatelné namahy (CJF 2020).
Vysledkem korektniho pusobeni jezdce je poté kif narovnany, ohebny (CJF 2020),
se spravn¢ vzpiimenym krkem, tylem tvoficim nejvyssi bod, klenutymi zady a vahou na zadi.
V této pozici kin vyddvd minimum energie a zaroveil je Setfen ze zdravotniho hlediska
(Schoffmann 2006). V ptipadé, ze kun trpi jakymkoliv problémem pohybového aparatu,
vétsinou se nachdzi chyba v aplikaci pomtcek jezdce (Heuschmann 2012).

Kon¢ fungujiciho korektné ,na pomtckdch® pozname tak, Ze reaguje na vSechny
zakladni pomiicky ochotné a bez potfebného nasili. Samoziejm¢e¢ je nutné pocitat s tim,
ze kazdy kin je jiny, a tudiz kazdy vnimd pomicky rozdiln€é. Néktery je spise citlivy a jiny
ma napiiklad tendenci si lehat do otéze. Koordinace vSech pomicek je postupné rozvijena
sbiranim zkuSenosti, které jezdec ziskava hlavné z dialogu s koném, a pomicky nasledné
vyuziva témét automaticky (FN 2017; Ritter 2020). Pro zdarné osvojeni spravné aplikace
vSech pomticek mohou navic napomoci i rady skutecné dobrého trenéra (Belasik 2019).

B¢hem wvycviku je nejlepsi zachovat klid a nenechavat se strhnout negativnimi
emocemi, které by pouze narusily korektni vycvik. Pokud jezdec naptiklad projevi jakékoliv
nasili, kil se bude pfirozené snaZit branit nebo utikat (FN 2017). Pfi pouziti pfili§ tvrdych
pomucek ¢i pomiicek bez uvolnéni kiii mulZe reagovat protitlakem nebo nebude chtit
s takovym jezdcem dobrovolné spolupracovat. Také je nutné mit na paméti, Ze koné nelze
ovladat silou, protoze se jedna o mnohem Vvé&tsi a silngjsi zvife, nez je sam cloveék (Ritter
2020). S timto tématem rovnéz uzce souvisi pouzivani trestd. Jestlize jezdec trest pouziva,
musi byt aplikovan jen po projevu nezadouciho chovani (Cooper 1998). Podle McGreevy
et al. (2018) je vSak trestani kon¢ spiSe zbyte¢né, jelikoz tim jezdec koni nesd¢li, jaké chovani
od ng vyzadoval. Rozhodné pozitivni vliv na uceni koné pii vycviku maji pochvaly.
Tim mizeme dat koni najevo, ze néco udélal spravné. Pochvala ovSem nesmi byt pouzita
bezdlivodné, jinak by jeji efekt ztracel smysl. Kinn mize jako pochvalu vnimat kuptikladu
I nabidnuti otéze jezdcem (FN 2017).

Pro kvalitngjsi a efektivn€jsi trénink musi byt jezdec maximalné soustfedény
a vyzafovat vnitini klid, ktery ma pozitivni vliv na klid a soustfedénost kon¢ (Belasik 2019).
Jezdec nemtize po svém koni chtit, aby byl v klidu, pokud on sam klidny neni. Trénink je
vhodné doplnit i piestavkami napiiklad pii tinavé koné, kdy jezdec povoli otéze (Beran 2009).
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Zakladni koordinace pomiicek jezdce

Jestlize jezdec korektnim vycvikem naucil kon€ spravné reagovat na vSechny pomiicky,
je vtakovém piipadé schopny vzdy piedvést libovolné cviky, pfechody nebo obraty.
Takového kon€ pak miizeme nazvat jako piijezdéného (Ritter 2020). Poctivy trénink 1ze dobie
rozpoznat v kroku, kdy pozorovatel mize odhalit pfipadnou ztuhlost koné¢ (Heuschmann
2012). Ztuhlost totiz negativné ovliviluje prostupnost pomicek jezdce, coz samoziejme
znesnadiiuje komunikaci mezi nimi (Ritter 2020).

Jezdec tidi a reguluje pohyb koné za pomoci vSech pomucek (FN 2017). Pomucka
holeni pifivede koné na pomicku sedu a ta zase na pomucku ruky. Pokud kun nereaguje
na pomticku holen¢, mize se do této fady jesté piipojit na zacatek pouziti bice. Lze také fict,
ze slabilni kontakt holen¢ a sedu vede k stabilnimu kontaktu ruky. Vysledkem je pisobeni
jezdce odzadu dopiedu, kdy kin podsadi zad’, jezdec zachycuje vzniklou energii pomuickou
ruky a kon¢ ptivede do spravné pozice hlavy a krku. Kin je v této chvili pfed holeni, sedem
a soucasné prijemny v ruce. Korektni podsazeni zadi kon¢ jezdec rozpozna, ze se mu v sedle
pfijemnéji sedi, mé pocit pohybu do kopce a kin doslapuje zadnimi koncetinami vice pod své
tézisté (Ritter 2020).

Plisobeni pomiicek musi byt vzajemné nezavislé. Jezdec nikdy nebude mit klidnou ruku,
pokud je zavisla na sedu. Pokud je sed jezdce stabilni, miiZze se teprve rozvijet nezavislost
ostatnich pomicek. Jezdec od zacatku buduje sviij sed ziskavanim rovnovahy a pruznosti,
snazi se jit spravn¢ s pohybem kon¢, davat pomicky a nasledné¢ se uci tyto pomitcky Iépe
kombinovat (FN 2017). Pokud jezdec zatizi hibet koné obéma sedacimi kostmi, kin bud’
reaguje prohnutim nebo vyklenutim zad. V prvnim piipadé kun zac¢ne doslapovat zadnimi

2%

WV

toho, Ze kiin piesune svou vahu vice na zad’ a bude ptijemné&jsi v hub¢. Logicky v této situaci
dochazi ke zvyseni tlaku na zada koné a zaroven snizeni tlaku v otézich (Karl 2017; Ritter
2020).

Pfi tréninku mohou jezdci délat mnoho chyb. BéZnou chybou zejména malo zkusenych
jezdci je nekoordinovanost pohybt svého télo, které mize byt pro koné matouci a jezdec
nemuze jasné pouzivat pomicky (McGreevy et al. 2018). Celkové nejasné signaly jezdctu
mohou koné stresovat a ovliviiovat tak negativné jejich welfare (de Cocq et al. 2010). Zcela
zasadni problém nastava pii nepochopeni principii pouziti pomucek, kdy jezdec pouzije
soucasn¢ pomtcku ruky i holené. Kan se tak nachazi v biomechanicky nemozné situaci,
jelikoz mu jezdec dava signal pro akceleraci a deceleraci zaroven, coz vede akorat ke ztizeni
vycviku a konfliktnimu chovani. Posledni ¢astou chybou je vyuziti jednoho signalu pro vice
nez jednu odpovéd'. Jako ptiklad je pouziti pomucky ruky zaroven pro zpomaleni a pro ohnuti
(McLean & McGreevy 2010).

V ptipadég, ze jezdec pouziva své pomucky s nevhodnym nacasovanim, mize vzniknout
problém, kdy kun ptesune svou vahu do ruky jezdce a zacne si lehat do otéze (McGreevy
etal. 2018). Kan se pohybuje ve Spatné rovnovaze, nema dostatecnou aktivitu zadnich
koncetin a pada na predek. Otéz tedy vnima jako tzv. patou nohu (FN 2017). Konkrétné
k tomuto miize dojit pii nadmémém tahani za ot&Z zejména u mladych koni (Cerna& 2006).
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Podle Karl (2017) a Ritter (2020) Ize tento problém odstranit tak, ze jezdec zachova stabilni
sed a nahle zvedne své ruce smérem dozadu a nahoru, ¢imz napfimi krku kong.

Do tréninku je vhodné zaradit nabidnuti a sebrani otézi, pomoci kterého mize jezdec
ovetit, zda si kin neleha do otéze, reaguje neustale na sed a holen a nese se v rovnovaze.
Navic tim jezdec posiluje divéru koné v pomucku ruky (FN 2017). Pokud kin ztuhne v hubé
a nereaguje spravn¢ na pomucku ruky, jezdec mize hubu kon¢ ozivit tak, ze ohne sva zapésti
nehty vzhlru a zvedne takto ob¢ ruce nahoru. Tim, Ze jezdec zvedne ruku smérem nahoru,
pusobi tak na koutky huby kon¢ a netlaci udidlem na jeho jazyk. Ve chvili, kdy se kliii povoli,
jezdec vrati své ruce opét do ptivodni pozice (Karl 2017).

Dulezitym prvkem tréninku je pouzivani polovi¢nich zadrzi, Které jsou zasadni soucasti
komunikace mezi koném a jezdcem (FN 2017). Jejich funkci je zejména ziskani pozornosti
kon¢ pied planovanym cvikem, pfechody mezi chody i v ramci chodu, regulace tempa koné
(FN 2017). Polovi¢ni zadrz je vzdy provadéna koordinovanou ¢innosti v§ech pomtcek jezdce.
Jezdec tak pfesune vahu koné vice na zad a zlepsi celkovou stabilitu kon& (CIF 2020).
Polovi¢ni zadrz trva jen kratky moment a je zcela klicové jeji spravné nacasovani. Jezdec
musi dbat na to, aby nepouzil pfili§ sily ruky, kterd by meéla spiSe efekt decelerace kon¢ (FN
2017). Karl (2017) aplikuje poloviéni zadrz vyto¢enim zapésti nehty vzhuru a zdvizenim
ruky, ¢imz pravé odlehsi predek koné a pfesune vahu na zad’. To lze praktikovat i u koni,
ktefti si lehaji do otéze. U takovych koni doporucuje pouzivani polovi¢nich zadrzi ¢astéji.

Konflikt mezi jezdci a trenéry nastava piti couvani koné. Couvani je cvikem podporujici
stabilitu a shromazdéni kon¢ (Ritter 2020). Jezdci v dne$ni dobé bézné nuti koné couvat
pomoci soucasné¢ho plisobeni pomicky ruky a holeni. Nicméné Karl (2017) tento zplisob
Kritizuje a tvrdi, ze k couvani sta¢i pouze drzet ramena vzadu, zvednout ruku a holené pouze
pasivné posunout dozadu. Ritter (2020) naopak tvrdi, Ze couvat lze i bez pomiicky ruky,
pokud je kiin dobte prostupny, a sta¢i pouze pomticka sedu.

Piechody mezi chody a v ramci chodu

Pro efektivnéjS$i vycvik je vhodné casto provadét prechody at’” uz v ramci chodu
nebo mezi riznymi chody. Ty totiz vedou K lepsi uvolnénosti, pruznosti a prostupnosti koné.
Dale taky rozviji rovnovahu koné. Piechody by mély byt idealné okamzité, ale zaroven velmi
jemné (Beran 2009; FN 2017). Pfechody mohou naucit koné 1épe reagovat na pomucky
regulujici rychlost a zarovein trénuji jezdce, ktefi musi jit stile s pohybem koné a soucasné
vhodné aplikovat pomucky ruky, sedu i holené (Egenvall et al. 2019). Kan by mél spravné
béhem prechodu ziistat na jemném piilnuti a udrzet korektni pozici (CJF 2020).

Pohyb koné by mél spravné zistat stejny az do chvile pfechodu (CIF 2020).
To znamena, ze pii prechodu do vyssiho chodu kin nesmi zrychlit, coz je obvykle
Vv tomto okamziku neni spravné na pomiickach. Zrychleni koné lze vyfesit zatnutim svald
sttedu téla jezdce, pfesunem vahy do tfmenli a pomuckou ruky. Naopak zpomaleni muze
zabranit pobizejici pomucka sedu, holené a poptipade€ i bi¢e. Pokud kun pii prechodu ztrati
stabilitu, soucasné tim ztraci i uvolnéni, pfilnuti, kmih a shromazdéni (Ritter 2020). Problém
s rovnovahou kon¢ nebo jeho odmitani pomticek jezdce mizeme rozpoznat tak, ze kin béhem
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pfechodu nadmérné pohybuje hlavou (Egenvall et al. 2012). Chyby b&hem ptechodl jsou
vSak vétsinou zpisobeny jezdcem (Ritter 2020).

Pfi ptechodu do vyssiho chodu ¢i do prodlouZeni jezdec pouziva pobizejici pomicku
holen¢ a koni nabizi otéz, avSak kontakt s hubou koné musi byt zachovan. Pii téchto
pfechodech se hlava koné mirn¢ dostava pied kolmici (FN 2017). Ritter (2020) popisuje
provedeni piechodt opravdu duasledné. Pii piechodu z kroku do Kklusu nebo pii prodlouzeni
klusu je podle né&j idedlni pouzit pomuicku v té chvili, kdy je vnitini zadni koncetina
v kontaktu se zemi, kterd obzvlasté v obratu nese vice vahy nez vnéjsi zadni koncetina.
Pti ptechodu do cvalu musi jezdec posunout vnéjsi holeni vzad a vnitini nechat na podbiisniku
(McGreevy et al. 2018). Nazory na pomicku sedu se vsak 1isi. FN (2017) tvrdi, Ze jezdec
musi vahu pfesunout vice na vnitini sedaci kost. Karl (2017) vSal tvrdi pfesny opak, kdy vaha
na vngjsi sedaci kosti vice podpofi nacvalani od zadi. Jezdec béhem tohoto ptechodu rovnéz
musi koni nabidnout otéz (Beran 2009). Ritter (2020) dodava, Ze pomicku do nacvalani je
nejlepsi pouzit v okamziku, kdy je vnéjsi zadni koncCetina na zemi.

Ptechod do niz§iho chodu jezdec provede tak, Ze vypusti pomicku holené, stahne
ramena vice dozadu a zaujme vzpiimengjsi pozici v sedle. Soucasné s tim provadi opakované
polovi¢ni zadrze, coz slouzi k presunu vahy koné vice na zad’ (FN 2017; Karl 2017). Zaroven
jezdec kon¢ sevie stehny a koleny, ¢imz dochazi k rozlozeni vahy jezdce na vétsi plochu a tim
tak vice odleh¢i zada koné. Piechod je idealné proveden béhem tii krokt koné. Pokud by
piechod byl proveden dfive, jezdec mozna pouzil piili§ silnou pomicku (Ritter 2020).

Spravné zastaveni koné je v tréninku velmi zasadnim cvikem (Beran 2009). Zastaveni
jezdec dosahne rovnéz sérii n€kolika poloviénich zadrzi jako pii prechodech do niz§iho chodu
(FN 2017). Pti zastaveni by nemél byt kun neklidny, kiivy ¢i nesoustiedény. Hlava by méla
byt mirné pied kolmici a jezdec ma koné stale na pfilnuti. VSechny konéetiny idealné nesou
stejnou vahu a piedni i zadni konéetiny stoji v parech vedle sebe (CJF 2020). Cas, ktery ki
stravi v zastaveni, vzdy urcuje jezdec. Kan po celou dobu stoji klidné a je pozorny
k pomuckam (Beran 2009)

Obraty a ohybani koni

Pfi korektnim ohnuti jezdec vzdy vidi oko koné na té stran€, na kterou se ho snazi
ohnout (Heuschmann 2016). Jezdec by se mé&l snazit provadét obraty pouze ve spravném
ohnuti (Ritter 2020). Pii projizdéni obratl se jezdec snazi koné ohnout tak, Ze zadni koncetiny
doslapuji do stop konéetin pfednich (McGreevy et al. 2018). Je nutné vSak piipomenout,
ze ohebnost hrudni ¢asti patete je podstatné mensi nez ohebnost kréni ¢asti (Heuschmann
2016). Casté provadéni prudkych obratii miize mit pozitivni vliv na podsazeni kong, nicméné
jezdec si musi davat pozor, aby kan b€hem obratd nepadal na vnitini plec a neustale
zachovaval vertikalni pozici (Ritter 2020).

Pted ohnutim koné nebo projetim obratu je vhodné nejprve aplikovat polovicni zadrz.
Pfi obratu nasledné ptsobi vice vnéjsi nez vnitini otéz. Vné&jsi otéz je b€hem projizdéni obratu
pfiloZzena ke krku kon€ a je v ni oproti vnitini otézi silngjsi kontakt (FN 2017; Karl 2017).
Pokud by totiz jezdec pouzival predevsim vnitini otéz, docilil by pouze toho, Ze kin otoci
na danou stranu hlavu a spadl by na vnitini plec. Vné&jsi otéZ je béhem ohnuti delsi nez otéz
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vnitini. Ohnuti kon¢ se nikdy neprovadi silnym tlakem ruky, ktery zapfi€ini, ze kin ztuhne
v zadech (Ritter 2020).

Vaha jezdce se musi pii ohnuti ¢i obratu pfesunout vice K sedaci kosti na té strang,
na kterou jezdec koné ohyba (Heuschmann 2016). Dale je potiecba posunout vpied vné&jsi
rameno a zaroven vnitini bok jezdce vzad. Jezdec této pozice dosahne rotaci své panve (Ritter
2020).

Vnéjsi holen je pi1 ohnuti posunuta dozadu za podbfisnik a hlida ptipadné vyboceni zadi
kon¢ z obratu (Ritter 2020). Ohnuti provadi v oblasti podbfisniku vnitini holen, kolem které
se kan otaci (FN 2017). Po provedeni ohnuti ¢i obratu je zasadni plisobici pomticky vratit
do vychozich pozic, ¢imz dame koni signal ukonéeni tohoto pohybu (Ritter 2020).

Zcela okrajové je vhodné se jesté zminit 0 stranovych pohybech. Pokud jsou zatazené
do zakladni gymnastiky kon¢, maji velmi pozitivni vliv na korektni vycvik (Heuschmann
2012). Konkrétni pouziti pomtlicek se 1iSi mezi jednotlivymi stranovymi pohyby. Napiiklad
pti cviku dovnitf plec jezdec pfendsi vahu vice na vnéjsi sedaci kost, u cviku dovniti zad’ je
nutny piesun vahy naopak na vnitini sedaci kost (Ritter 2020). Podle Beran (2009) jezdec
muze lépe kon€ naucit reagovat na pomticky pomoci téchto tii cvikii — couvani, obrat kolem
predku a ustupovani na holen.

3.3 Vyuziti modernich technologii v jezdectvi

V dnesni dobé dochazi k velmirychlému rozvoji modernich technologii, které jiz
pted zac¢atkem tohoto tisicileti zacaly pronikat i do svéta jezdectvi. Vyuziti téchto technologii
nam muze pomoci napiiklad objasnit a pochopit konkrétni reakce koni pii jakékoliv
manipulaci s nimi. Dilezitost takovych metod vyzkumu zddraziuji Waran & Randle (2017)
I svym tvrzenim ,,Co miizeme zmérit, to miizeme ridit”. Zaroven dopliuji, Ze je nutné,
aby management koni a samotné jezdectvi bylo etické a trvale udrzitelné.

Pouzitim modernich technologii miizeme ziskavat fyzikalni (métfeni napéti Ci tlaku),
fyziologicka (méfeni teploty nebo tepové frekvence) a behavioralni (natdceni rtizného
chovani) data (Randle et al. 2017).

Ptistroje na méfeni tepové frekvence (elektrokardiografy) jsou casto pouzivanou
metodou a mnohdy se vyuzivaji soucasné s dal$imi postupy jako odbéry krve pro detekci
stresu, sledovani pozice hlavy a krku koné a ptipadné i jeho chovani (Smiet at el. 2014,
van Oldruitenborgh-Oosterbaan et al. 2006). Dale je mozné aplikovat elektromyografii
napiiklad pro sledovani svalové aktivity krku a zatizeni jednotlivych jeho svalt (Kienapfel
2015) nebo studovani problematiky bolesti zad koni (Groesel et al. 2010). Pfinosem je
I pouziti endoskopie, ktera umoziuje ptimé pozorovani vnitinich dutin a u koni je vyuzivana
kuptikladu pfi studovani dychani v zavislosti na konkrétni pozici hlavy a krku (Toft et al.
2020; van Erck 2011). Pro meéfteni teploty je k dispozici infracervena termografie,
S jejiz pomoci lze sledovat zmény teploty povrchu téla a diky tomu diagnostikovat piipadné
zanéty nebo vaskularni a neurologické poruchy (Soroko & Howell 2018). Termografie vsak
nemusi mit uzitek jen v medicing. Arruda et al. (2011) prostiednictvim této metody hodnotili,
zda konim spravné sedi sedlo, a Valera et al. (2012) méfili teplotu o¢i koni, ¢imz mohli
posuzovat jejich stres pii zavodech a vysledky porovnavali s hladinou kortizolu ze slin.

39



Kromé klasického pozorovani je pro studium projevi chovani koni vhodné uziti
videokamer a s postupem casu a rozvojem techniky lze navic pofizovat ¢im dal kvalitngjsi
videozaznamy. Kienapfel et al. (2015) ve své pilotni studii sledovanim videi posuzovali vztah
mezi pozici hlavy koné a projevy konfliktniho chovani jako naptiklad Svihdni ocasem
¢i hazeni hlavou. Pofizovani videozaznamti pomaha i pii analyzach biomechaniky koné
nebo jezdce spolu s vyuzitim inercialnich senzort (IMU) (Eckardt & Witte 2017; Symes
& Ellis 2009). Tyto senzory kombinuji akcelerometry a gyroskopy, které urcuji polohu
a posun jednotlivych c¢asti téla (Randle et al. 2017) a tim sbiraji kineticka a kinematicka data
béhem pohybu koné ¢i jezdce (Gunst et al. 2019).

Velmi piinosné jsou také rtiznd zafizeni pro méteni tlaku a napéti, S jejichz pomoci
Ize dnes dobfe studovat predev§im interakci kan-jezdec, coz ma vyznam pii posuzovani
welfare koni, a to do budoucna mize zvysit bezpecnost jezdcti (Randle et al. 2017). Vysledky
Z téchto zatizeni mohou rovnéz jezdcim umoznit vice pochopit principy teorie uceni a diky
tomu ji i 1épe aplikovat (McGreevy et al. 2018). Mimo jiné se jedna téZ o formu zpétné vazby
pro jezdce, ktefi mohou své jezdéni ptizpusobovat na zakladé téchto vysledkd (Randle et al.
2017). Leckdy jsou soucasné s t¢émito metodami pouzivany opét inercialni senzory (Egenvall
et al. 2019). Piistroje byvaji vzdy vhodné zapojené do klasického jezdeckého vybaveni,
aby zadnym zptisobem neomezovaly pohyb koné. Pro méfeni tlaku, ktery vytvaii jezdec
na zada kong¢, jsou integrovany napiiklad do tfment a deéek pod sedlo (Jeffcott et al. 1999;
van Beek et al. 2012). Dale Ize piipojit tenzometr mezi otéz a udidlo a zméfit tak napéti,
Které vytvaii jezdec svou rukou (Clayton et al. 2005). Dnes uz je mozné dokonce i zjistovat
jakou silou jezdec pouziva sviij bi¢ (McGreevy et al. 2013).

b)

Obr. 10: a) Historicky akcelerometr p¥ipojeny ke koncetiné koné;
b) celkovy pohled na v§echny koncetiny + pripojeni v oblasti kohoutku a zddi.
Dle Marey (1873).

Vysledky vSech studii jsou ovliviiovany mnoha riznymi faktory. Dilezitd je hlavné
velikost vzorku a konkrétni vybér koni a jezdcli. Koné se mezi sebou mohou lisit vékem,
pohlavim, plemenem, zdravotnim stavem, lateralitou, zkusenostmi a vybavenim. Stejné tak
se jezdci od sebe odlisuji v€kem, pohlavim, lateralitou, zkuSenostmi a dale napiiklad svou
vySkou a vahou. Pii vyzkumech je klicové rovnéz brat ohled na vliv okolniho prostiedi
(povrch, pocasi, znamé/cizi prostiedi, pfitomnost dalSich koni ¢i lidi, rusivé podnéty, ...).
Béhem samotného pribé&hu testovani na vysledky pisobi aktudlni chod kon€ nebo smér
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pohybu a také se mezi sebou lisi jednotlivé typy pouzitych zafizeni (McGreevy et al. 2018;
Randle et al. 2017). Vzhledem k tomu, Ze reakce koni nejsou stoprocentné piedvidatelné,
je rozhodn¢ vyhodné pouziti bezdratovych zatizeni (McGreevy et al. 2018).

Ze zminénych informaci vyplyva, Ze jiz existuje opravdu spousta zafizeni, nicmén¢
zadné z nich nedokaze kon¢ ovladat piimo a maji tudiz spiSe informacni funkci. V dnesni
dobé tedy miZzeme pouzivanim modernich technologii srovnavat a posuzovat mnoho dat,
bohuzel nam ale chybi jakakoliv data z minulosti, kdy takové moznosti jesté dostupné nebyly.

3.3.1 Napéti v otéZich

Pro studium interakce kun-jezdec s ohledem na vyuziti pomicky ruky je vhodné uzit
tenzometry pro méfeni napéti v otézich (rein tension, RT). RT je sila, kterou jezdec aplikuje
rychlost a smér pohybu kon¢ (Clayton et al. 2003). Pokud chce v§ak jezdec dosahnout snadné
komunikace se svym koném, je podstatné pouzivat co nejmensi mozné RT. To miize pfinést
I pozitivni G¢inek na uceni kon¢ (Piccolo & Kienapfel 2019). Diilezité je rovnéz nacasovani
aplikace RT. Konkrétné¢ pokud kun zareaguje okamzité na pomucku ruky, jezdec musi
v té chvili RT uvolnit, coz pomahd zachovavat reaktivitu koné i pfi nizké intenzit¢ RT.
Rozsah potfebného RT béhem riiznych chodl, piechodi ¢i cvikl je ovSsem u kazdého koné
i jezdce specificky (Egenvall et al. 2019). Nicméné aplikace nadmérného RT miZze mit
negativni vliv na welfare kon& (Odberg & Bouissou 1999) a pravé welfare je jednou
z hlavnich priorit, ktera patfi mezi hodnoty Mezinarodni jezdecké federace (FEI 2020).
Z toho vyplyva, ze pouzivani tenzometri mize poskytovat objektivni data pro posuzovani
komunikace mezi koném a jezdcem.

Tenzometry

Tenzometry jsou vzdy zapojeny mezi udidlo a otéz (Clayton et al. 2005). Mezi jejich
Klicové vlastnosti patii mala velikost, nizka hmotnost a vysoka citlivost a odolnost. V zadném
ptipad¢ by nemély ovliviiovat normalni funkénost otézi (Clayton et al. 2003). Nevyhodou
tenzometrti je bohuzel fakt, Ze neumi rozlisit RT vyvolané jezdcem nebo koném (Egenvall
et al. 2016).

V drtivé vétsin€ studii jsou tenzometry pifipojeny bezdratoveé, pouze ve vyzkumu
Clayton et al. (2005) bylo pouzito klasické dratové spojeni s notebookem pro zajisténi
napajeni a prenosu dat. Obvykle jsou pii testovani pouzity dva tenzometry (jeden na pravé
otézi a druhy na levé), nicméné Clayton et al. (2005) pouzili pouze jeden. V jejich vyzkumu
se jednalo hlavné o vyvoj vhodného tenzometru s dostatecnym rozsahem N, coz bylo
zjistovano jezdénim ve vSech chodech, kdy mé¢l jezdec vyuzivat vétsi RT, nez by bylo jindy
nutné. Stejné tak Christensen et al. (2014) provadéli méfeni jen jednim tenzometrem.
Zde byla ale divodem porucha levého tenzometru a sva data tedy mohli prezentovat pouze
Z pravé otéze.
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RT je tenzometry méfeno zpravidla v newtonech (N) vyjma studie Kuhnke et al. (2010),
ktera vyuziva jednotku kilogram sily (kgF). Pokud se ovSem kilogram sily vynésobi tthovym
zrychlenim (g = 9,81 m/s?), Ize prevést RT na newtony (Dumbell et al. 2019).

Tenzometry se mezi sebou li$i hlavn¢ hmotnosti a méfitelnym rozsahem N (viz Tab. 1).
RT muze byt dle parametrti nékterych tenzometrti az 2002 N (Clayton et al. 2005) a nejmensi
rozsah je zhruba 0-30 N (Eisersio et al. 2013). Pouziti tenzometru s tak malym rozsahem
muze byt bohuzel problematické, jelikoz jiz neni schopen zaregistrovat maxima RT,
ktera mohou dle Egenvall et al. (2018) snadno piesahnout hodnotu 200 N (naméfeno
ve cvalu). K takto vysokému napéti mohlo vSak teoreticky dojit nepredikovatelnym pohybem
koné ¢i jezdce (pf. zakaSlani, splaSeni kon¢ ¢i ztrata rovnovahy jezdce). Minimalni
zaznamenané RT je rovno 0 N, coz znamena, ze doslo ke ztraté kontaktu s koném a v otézich
neni zadné napéti (Kuhnke et al. 2010). Ve vysledcich ruznych studii 1ze vidét Siroké rozmezi
hodnot RT, ackoli primérné hodnoty jsou spiSe niz$i. To mize byt zpisobeno prave
nulovymi hodnotami, které mohou primér snizovat.

Tab. 1: Shrnuti pouZitych tenzometri ve studiich.

Hmotnost Rozsah mé¥itelnych

Tenzometr hodnot RT Studie
(@ (N)
MLP-300,
Transducer Technologies 8 0-2002 Clayton et al. (2005)
MLP-100,
Transducer Technologies 21 0-215 Clayton et al. (2003)
MLP-75, 21 0333 Clayton et al. (2011); Heleski et al. (2009);
Transducer Technologies Manfredi et al. (2009)
2357 JR S-Beam, L
Futek 28 0-30 Eisersio et al. (2013)
Egenvall et al. (2012); Christensen et al. (2011,
Signal Scribe, 2014); Hawson et al. (2014); Kuhnke et al.

Crafted Technology ) 0-50 (2010); Randle & McGreevy (2013); von Borstel

& Glifiman (2014); Warren-Smith et al. (2007)

Animon

- > i i
Tenzometr na zakdzku 600 Piccolo & Kienapfel (2019)

Egenvall et al. (2015a, 2015b, 2016, 2018,

Vyrobeny tenzometr - 0-500 2019); Eisersié et al. (2015)
Rein tension device,

Utrecht University i 0-200 Veen etal. (2018)

Rein tension device, i 0-200 Toft et al. (2020)

Centaur Trainology

Vysledky relevantnich studii

Vyzkumt studujicich RT za poslednich 10 let stale vice pfibyva. Metodika a vysledky
dostupnych relevantnich studii jsou shrnuty v pfiloze (viz Priloha 1). Az 70 % nalezenych
vyzkumi se zaméfuje na zkoumani RT klasicky pii jezdéni. Celkem 17 % studii pracuji
vyhradn¢ s koném bez jezdce — kun napiiklad veden vodi¢em (Veen et al. 2018). Kolem 9 %
studuji vykon koné s jezdcem i bez né&j a pouze jedno testovani prob&hlo pouze u jezdct,
kdy byl pouzit nezivy model kon¢ (Hawson et al. 2014).
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Faktory, které ovliviiuji RT, Ize rozdélit do tii skupin — Souvisejici s koném, s jezdcem
a s aktuadlnim vykonem. Koné plisobi na RT svymi zkuSenostmi, chovanim, lateralitou a také
pozici hlavy a krku. Jezdec mize ménit RT svym chovanim, lateralitou, zkuSenostmi, pozici
a vyskou svych rukou, délkou pazi ¢i sedem (lehky/pracovni sed). Vykon koné i jezdce je
poté ovliviiovan vybavenim (typ udidla, sedla, délka a material otézi, délka tfrmenti, pomocné
otéze), prostiedim (znamé/neznamé, venkovni jizdarna/vnitini hala, tvrdy/mékky povrch,
pocasi), aktualnim chodem nebo piimo fazi daného chodu, prodlouzenim/zkracenim
a konkrétnim cvikem jako kruhy, zmény sméru apod. (Dumbell et al. 2019).

Velikost vybraného vzorku se pohybovala od 1 do 46 koni. Mnozstvi testovanych
jezdct bylo v rozmezi 1-18 osob. Do vsech studii byli vybirani vzdy zdravi kon¢ (u nékterych
vyzkumt i ovéfeno veterinaiem). Vyzkumu se Gcastnili zkuseni jezdci i zacateCnici a stejné
tak kon¢ byli vybrani zkuseni i nezkuSeni. Kupiikladu Christensen et al. (2011) se zamétili
vyhradné¢ na mladé koné ve v€ku dvou let s cilem zjistit, jak velké RT tito kon¢ snesou
pfi natahovani hlavy za krmivem v pfipadé rizné délky otézi. Kazdym testovacim dnem
se snasené RT zmensSovalo, z ¢ehoz 1ze usuzovat, ze i pres odmeénu ve forme krmiva se koné
napéti rad€ji vyhnou, nez by doslo k habituaci na tento tlak a jedna se tedy o nepiijemny
podnét.

V testovani bylo vyuzivano spiSe prostfedi pro koné dobfe znamé, at’ uz se jednalo
0 otevienou jizdarnu ¢i vnitini halu (Egenvall et al. 2019). Vliv prostredi (konkrétné povrchu)
na RT studovali pouze Veen et al. (2018) pti vedeni koné¢ dvéma metodami vyvazovani
na mékkém povrchu z geotextilie a tvrdém z asfaltu. Povrch nemél téméf zadny vliv
na metodu Concord Leader (vyvazani pies tyl, udidlo, pod bficho az na hibet), nicméné
pfi pouziti klasickych vyvazovacich otézi bylo na tvrdém povrchu zaznamendno vétsi RT.

Hodnoty RT se li$i mezi jednotlivymi chody a jejich fazemi (Egenvall et al. 2015a,
2015b). Pokud nejsou brany v uvahu nulové hodnoty RT, v kroku bylo pozorovano nejmensi
napéti, a to v rozmezi 3-43 N (Clayton et al. 2005; Toft et al. 2020). V klusu s jezdcem jiz RT
stoupa k hodnotam 7-51 N. Cval je provazen nejvétsim RT v rozsahu 7-104 N (Clayton et al.
2003, 2005). Pii zaméfeni na jednotlivé faze chodd, které porovnavali Egenvall et al. (2015a,
2015b), bylo zjisténo, Ze v kroku dochazi k nejvétsimu RT v dobé, kdy zadni koncetina koné
doslapuje na zem. V klusu se vysledky studii neshoduji. Egenvall et al. (2015b) tvrdi,
7e k nejvétsimu RT dochazi béhem faze vznosu, na druhou stranu Clayton et al. (2003)
pozorovali vétsi napéti pfi dopadu diagondlniho paru koncetin (nicméné zde byl sledovan
pouze jeden jezdec a kian). Ani ve cvalu spolu nazory uplné nekoresponduji. Dle Clayton
etal. (2003) ptichazi nejvétsi RT, kdyz se diagonalni par koncetin dotyka zemé,
ackoli Egenvall et al. (2015a) zaznamenali vrchol pii dopadu piedni vedouci koncetiny a faze
vznosu poté byla doprovdzena nejmensim RT. Pii pfechodu do rychlejSiho chodu je RT mensi
vV porovnani s prechodem do chodu rychlejsiho (Egenvall et al. 2019). Ve cvalu bylo
naméfeno mensi RT v lehkém sedu nez v pracovnim (Egenvall et al. 2016). V pracovnim
klusu bylo zaznamenano vé&tsi napéti nez v klusu lehkém. S prodlouzenim chodu
a pii pfechodu do zastaveni RT roste. Béhem rtiznych pohybi zahrnujicich ohnuti koné je
napéti vétsi vzdy na té strané, na kterou je kun ohyban (Egenvall et al. 2015b, 2019).

Pomoci IMU lze méfit ruzné pozice hlavy a krku koné (Egenvall et al. 2015b),
které jsou také spojené s variabilnim RT. Neni zddnym piekvapenim, Ze napéti je nejmensi
béhem volné pozice hlavy. Zajimavé je, Ze v pozici na kolmici a pfi hyperflexi je RT velmi
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podobné. V pozici LDR napéti klesa a vice se priblizuje RT pfi volné pozici (Christensen
etal. 2014; Toft et al. 2020). Toft et al. (2020) se zabyvali krom& RT i vyskytem obtizi
s dychanim béhem téchto pozic hlavy a riznych chodi. Nejvétsi problémy méli koné v klusu,
poté nasledoval cval a krok. S ohledem na pozici hlavy obtize rostly pfi hyperflexi a nejhorsi
byly v pozici hlavy na kolmici. Védci nékdy pti pouziti tenzometri méfi i tepovou frekvenci
(jakozto indikator stresu) pro jeji porovnani s RT. Timto zptisobem bylo napiiklad zjisténo,
7e neexistuje zadny vztah mezi hodnotami naméfeného napéti v otéZich a tepovou frekvenci
kon¢ (Warren-Smith et al. 2007; Christensen et al. 2011).

Aplikaci vétsiho napéti Casto dochazi k projevim konfliktniho chovani (Christensen
et al. 2011), které mutize svédcit o znamkach stresu a diskomfortu koné (Piccolo & Kienapfel
2019). Jako konfliktni chovani pii nadmérném RT se povazuje otevirani huby, hazeni hlavou
¢i vyhazovani (Egenvall et al. 2012; Piccolo & Kienapfel 2019). Dle Egenvall et al. (2012) je
spravny piechod do niz8§iho chodu bez projevll konfliktniho chovani spojeno s vyuzivanim
mensiho RT a rovnéz je dilezité pii kazdé spravné reakci koné (pfedevsim pokud je mlady
anezkuseny) na tlak v otézich tento tlak uvolnit, ¢imz bude kifi méné pravdépodobné
projevovat chovani jezdcem nechténé.

Mezi zkusenostmi jezdcli a hodnotami RT existuje nepiima imérnost, kdy s rostouci
profesionalitou jezdce klesd hodnota pouzivaného napéti (Warren-Smith et al. 2007).
RT ovliviuje téz vztah mezi konmi a jejich jezdci. Kuhnke et al. (2010) zjistili, ze pokud
jezdec sedél na dobie zndmém koni, pouzival signifikantné men$i napéti nez jezdec,
ktery na daném koni sedél poprvé a neznal ho. Kromé toho na neznamém koni vyuzival méné
vyrovnané RT v pravé a levé otézi. Pokud jde jezdec 1épe s pohybem koné, napéti je vyrazné
stabilngjsi (Egenvall et al. 2015a).

Nejobtiznéji interpretovatelné se zdaji byt vlivy laterality jezdce a koné. Lateralita
U koni byla ¢asto subjektivné urCovéana podle toho, na kterou stranu se kin snadnéji ohyba
jejich jezdcim/majitelim (Egenvall et al. 2015b). Doposud byli mezi jezdci testovani
majoritné pravaci a uplné¢ minimalné levaci. Vysledky bohuzel zatim nedokazuji pfili$ jasny
efekt laterality (Egenvall et al. 2015b; Eisersié et al. 2015). Dle Hawson et al. (2014),
Kteti zkoumali pouze vliv laterality jezdce (pro pokus pouzit pouze nezivy model kong),
pouZivaji pravaci vétsi napéti v levé otéZi. V kombinaci jezdce a redlného koné bylo naopak
zjiSténo, ze vetsi RT je aplikovano do pravé otéZze, a to v piipadé pravostrannych
i levostrannych koni (Egenvall et al. 2018). S tim se ovS§em neshoduji vysledky Egenvall et al.
(2015b), které zobrazuji vétsi a zaroven stabilngjsi napéti v levé otézi. Kuhnke et al. (2010)
naméfili vZdy vétsi RT ve vnéjsi otéZi, coZ souhlasi s tim, Ze ve vnitfni otézi by mél byt
kontakt leh¢i. Podle nich si levostranni koné vice lehaji do levé otéZze a vyhybaji se kontaktu
s pravou. Nicméné dokazali, ze vztah mezi lateralitou a RT existuje. Nejveétsim problémem je
podle nich kombinace jezdce pravédka a levostranného kon¢, kvili cemuz poté dochazi k veétsi
asymetrii RT mezi otéZemi, coz mlize ovlivnit samotny Uspéch trénovani.

S ohledem na pouzité vybaveni koné¢ béhem testovani zatim nebyl vyrazné zkouman
aprokazan vliv typu udidla (Manfredi et al. 2009). Prokazan byl ovSem vliv utazeni
nanosniku na RT, kdy zteteln€ vétsi RT muselo byt pouzito u volnéjsiho nanosniku. To miize
znamenat, Ze utazenost nanosniku mize ménit citlivost koné na udidlo (Randle & McGreevy
2013). Srovnavany byly také napiiklad rizné materialy vyvazovacich otézi. U elastickych
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ot¢zi bylo v porovnani Spevnymi zméfeno menSi RT, coz pravdépodobné znamena,
ze elasticky material redukuje vysoké hodnoty RT (Clayton et al. 2011). V téze studii bylo
také zjiSténo, ze napéti stoupa se zkracujici se délkou otézi.

Pro vice objektivni vysledky budoucich vyzkumG RT by bylo vhodné co nejvice
minimalizovat informovanost ucastnikii, aby nedochazelo k ovliviiovani naméienych hodnot
védomim, na co je méfeni zaméfeno, protoze jezdci mohou mit tendenci jezdit jinak,
pokud jsou pozorovani (Egenvall et al. 2016). I pfes vSechny analyzy bohuZzel nelze uvést,
jaké konkrétni RT by mél jezdec aplikovat a na které by mél kan idedlné¢ reagovat,
protoze kon¢ i jezdci se mezi sebou velmi lisi. Nutno dodat, ze vnimani napéti jezdcem
se velmi casto odlisuje od skute¢né namétenych hodnot RT (Clayton et al. 2003). Proto by
mohly tenzometry byt praktickym tréninkovym nastrojem, coz by zaroven mohlo pomoci
I samotnym trenérum, ktefi nemohou tusit, jaké napéti jezdec pouziva, pokud kan viditelné
nejevi jakékoliv znamky konfliktniho chovani (Egenvall et al. 2015a).

3.3.2 Zatizeni hibetu koni a tlak na néj

V jezdeckém sportu je kli¢ova komunikace mezi koném a jezdcem. Pokud totiz tato
komunikace nefunguje, snadno mize dochdzet k nedorozuméni, které miize vést k riznym
nebezpeénym situacim a zranénim (de Cocq et al. 2010). Z velké ¢asti jezdec s koném
komunikuje pomoci pomicky sedu, a pravé proto je velmi dilezité mit o zatézi zad koné
alespon zakladni znalosti a vyuzit je pii hledani napiiklad pfic¢in bolesti zad (Peham
& Schobesberger 2004). Tyto bolesti jsou obvykle zplsobené kulhanim, pouZitim
nevhodného sedla, mélo zkusenym jezdcem ¢i nekorektnim vycvikem (Greve & Dyson 2013).
Jestlize kiin nema zdravy a pruzny hibet, postupné ptichazi zhorSeni vykonu a také zmény
v temperamentu (Jeffcott 1980; Hampson & Randle 2015). Bolesti zad koni jsou v dne$ni
dobé velmi casto sklonovanym tématem (Peham & Schobesberger 2004), ale bohuzel
z hlediska védy se jednd o malo studované téma. Pfinosné by byly hlavné€ nové znalosti
0 pohybu koné v souvislosti s pozici jezdce a jeho vlivu na distribuci tlaku na zdda koné
(Gunst et al. 2019). S rozvojem modernich technologii v§ak roste i zajem védci o podrobnéjsi
analyzy biomechaniky pohybu koni, a to Casto pravé s ohledem na bolesti zad (Peham
& Schobesberger 2004). Tyto analyzy pomahaji téz lepSimu porozuméni designu pouzivanych
sedel (Martin et al. 2016).

Pro bliz$i studium pomucky sedu jezdce a celkové rozsifeni znalosti o interakci mezi
koném a jezdcem je pfinosny rozvoj tlakovych decek (Janura et al. 2009). Decky méii
konkrétné silu jezdce, kterou pisobi na hibet koné a jedné se tak o vhodny zptsob zkoumani
jezdeckych technik (de Cocq et al. 2009). Studie se zamé&fuji predev§im na pochopeni
interakce kun-jezdec (de Cocq et al. 2009, 2010), porovnani vybaveni jako jsou rtizné typy
sedel a podsedlovych decek (Wilkelmayr et al. 2006; Kotschwar et al. 2010), pasovani sedel
(de Cocq et al. 2006) a celkové biomechaniku pohybu koné i jezdce (Mackechnie-Guire et al.
2018). Podle Jeffcott et al. (1999) umoznuji tlakové decky objektivné zméfit, zda sedlo konim
pasuje. Dostupné relevantni studie jsou rovnéz hromadné shrnuty v piiloze (viz PFiloha 2).

Samotny jezdec vyrazné ovliviiuje pohyb koné. Pokud jezdec pusobi na zada koné
vétSim tlakem, dochazi k redukei protrakce koncetin a celkové ke zkraceni délky kroku.
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Nezalezi vSak obecné jen na celkovém pusobicim tlaku, ale také na jeho distribuci
(Fruehwirth et al. 2004). Dulezité je rovnéz brat v ivahu i to, Ze na zada koné plisobi spolu
S hmotnosti jezdce i1 pfidand zatéz souvisejici s ruznymi dynamickymi vlivy (Peham
& Schobesberger 2004).

Tlakové decky

Co tlakovymi deckami muzeme méiit? Jednd se o dvé dulezité veliiny, které ndm
mohou mnohé prozradit. Konkrétné je mozné zméfit zatizeni zad koné (saddle force, SF)
a také tlak na jeho zada (saddle pressure, SP) pii pohybu. Clayton et al. (2013), Ramseier
etal. (2013) a dalsi se krom¢ téchto veli¢in zamé&fili i na studovani rozlozeni tohoto tlaku
na riznou plochu. Na rozdil od tenzometrt je u tlakovych decek nevyhodou, ze vysledky
studii jsou prezentovany v odliSnych jednotkach, tudiz nejsou tak snadno srovnatelné.
Naptiklad Peham & Schobesberger (2004) udavaji vysledky SF v jednotce newton
na kilogram (N/kg). Vétsinou jsou ale vysledky SF publikovany v newtonech (Wilkenmay
etal. 2006; Kotschwar et al. 2010; ...). PouZivané jednotky SP jsou jeSté variabilngjsi.
Jeffcott et al. (1999) jako jediny SP udava v milimetrech rtuti (mmHg). Mnohem castéji je
vyuzivana klasicka jednotka tlaku kilopascal (kPa), kterou pouzili kuptikladu de Cocq et al.
(2006) nebo von Peinen et al. (2010). Pokud bychom chtéli milimetry rtuti pievést
na kilopascaly plati, ze 1 mmHg je zhruba 0,133 kPa. Posledni jednotkou, ve které je ¢asto
tlak udavan, je newton na centimetr &tvereéni (N/cm?), pro ktery plati, ze 1 N/cm? se rovna
10 kPa. Tuto jednotku pouzili Janura et al. (2009) a Pecham et al. (2010).

Tab. 2: Shrnuti pouZitych tlakovych decek ve studiich.

Rozméry Pocet Rozsah .
Tlakova decka (cm) senzorii méFitelnych Studie
hodnot tlaku
\F/SE’ggﬁ?]i'_”g Matrix, 56 x 61 256 0-300mmHg Pullin et al. (1996); Jeffcott et al. (1999)
FSA, 79 x 106 512 0-40 kPa de Cocq et al. (2006)
VERG Inc. '

Pliance Mobile,

- _ 2
Novel Electronics 224 0,1-10 N/cm?  Peham & Schobesberger (2004)

. Fruehwirth et al. (2004); Wilkelmayr et al. (2006);
ElhanfeEISyitem! - 224 - Meschan et al. (2007); Janura et al. (2009);
OVel Electronics Kotschwar et al. (2010); Peham et al. (2010)

de Cocq et al. (2009, 2010); Bystrom et al. (2010);
von Peinen et al. (2010); Belock et al. (2012);

: Clayton et al. (2013, 2014); Ramseier et al.
Pliance SyStem.’ 102,4 x 114 256 2-200 kPa (2013); Hampson & Randle (2015); Engell et al.
Novel Electronics (2016); Martin et al. (2016); Mackechnie-Guire

et al. (2018); Gunst et al. (2019); Roost et al.
(2020)
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Stejné jako je tomu u vySe zminénych tenzometrti, i pouzité tlakové decky se mezi
senzord a rozsah méfitelnych hodnot tlaku (viz Tab. 2). Pocty tlakovych senzort se pohybuji
Vrozmezi 224-512 senzord. Nejvyssi meéfitelna hodnota SP je 200 kPa. Na rozdil
od tenzometrt zde nelze naméfit nulové hodnoty, pokud jezdec sedi na koni, protoZe neustale
pusobi na zada kon¢ svou hmotnosti.

Tlakova decka je pro testovani umisténa pod sedlo a méieni probihd bezdratové.
Tloustka téchto decek se pohybuje zhruba kolem 2,5 mm (Fruehwirth et al. 2004).
Nevyhodou je, ze tlakové decky je nutné pred dal$im testovanim vzdy opét kalibrovat (Janura
et al. 2012). Proto je ve vSech publikovanych studiich obvykle zminéno, zda byla decka
vynulovana pted polozenim sedla a utazeni podbfisniku nebo az poté. Celkem 50 % studii
zminénych v Priloze 2 provedlo vynulovani pied nasedlanim koné¢, zhruba 29 % az poté
a cca 21 % tuto informaci neuvedlo.

Jeffcott et al. (1999) se béhem svého vyzkumu piimo zaméfili na testovani spolehlivosti
mefeni SP za pomoci tlakové decky. Pro sviij vyzkum proto pouZili zdravé koné bez zndmek
kulhani ¢i bolesti zad, a hlavné se spravné pasujicimi sedly. Po zhodnoceni dat uvedli,
ze tlakové decky poskytuji objektivni a opakovatelné vysledky. Rovnéz de Cocq et al. (2006,
2009) se zabyvali pouzitelnosti téchto decek.

Vysledky relevantnich studii

Podobné jako u tenzometrl i zde je vhodné zminit, ze vyzkuml s pomoci tlakovych
decek neustale ptibyva. Spolu s tlakovou deckou je mnohdy vyuzivana i dalsi technika.
Pro ptiklad jsou to ruzné IMU senzory (Ramseier et al. 2013; Martin et al. 2016),
videokamery (Wilkelmayr et al. 2006; de Cocq et al. 2010) ¢i infracervené kamery (Ramseier
et al. 2013). Pouziti infracervené kamery je zobrazovaci metodou detekujici povrchovou
teplotu téla koné. Ve vétSim vzorku koni vSak v Zddném pfipad€ nelze srovnavat namétené
absolutni hodnoty, protoze kazdy kun je jiny a teplota je zavisla na cévni aktivité,
metabolismu a délce srsti. Nicméné vyhoda této metody spocivda ve zhodnoceni
asymetrického rozlozeni teploty, které muze indikovat naptiklad nevhodnost daného sedla
(Arruda et al. 2011).

Z dostupnych studii vyplyva, ze SF 1 SP ovliviiuje velké mnozstvi faktori — pouZité
vybaveni (podsedlové decky, sedla), jezdec (hmotnost, zkuSenost a pozice), kit (zdravotni
stav, chod, kfivost, pozice hlavy a krku) ¢i aktualné provadény cvik. Pozice hlavy a krku koné
ovlivituje jeho pohyb v thorakolumbarni oblasti, tudiz mize ovlivnit i SP (Greve & Dyson
2013). Vliv povrchu jizdarny nebyl ve zminénych studiich bran v uvahu, tudiz ho vyvratit
nelze.

Vyzkumy probihaly jak na oteviené jizdarné (Mackechnie-Guire et al. 2008),
tak i ve vnitini hale (Roost et al. 2020). Zhruba 6 zminénych studii vyuzilo misto jizdarny
bézici pas. V zavislosti na cilech testovani bylo vyuzito bud’ bézné vybaveni koni (Jeffcott
etal. 1999; Engell et al. 2016; Roost et al. 2020) nebo naopak odlisné pii zjistovani vlivu
ruznych sedel ¢i podsedlovych decek. Pro testovani byli vybirani v drtivé vétsSin€ zdravi koné
bez klinickych projevl kulhdni ¢i bolesti zad, coz bylo ¢asto posuzovano pfimo veterinarem.

47



V tomto ohledu je jedinou vyjimkou vyzkum von Peinen et al. (2010), ktefi vyuzili koné
se vzniklymi boulemi pod sedlem a téz kontrolni koné bez zdravotnich problémda.
Pti porovnani vysledki zjistili, Zze u kontrolnich koni naméfili vyrazné nizsi SP.

Co se tyce velikosti vzorkil koni, obvykly pocet testovanych byl kolem 10, pouze Gunst
et al. (2019) vyuzili rozsahly vzorek 80 koni. Napiiklad Janura et al. (2009) naopak vyuzil jen
jednoho koné¢, coz je vyhodné z toho hlediska, ze koné se mezi sebou lisi a takto Ize ziskat
objektivnéjsi data se zaméfenim na jezdce. Jeffcott et al. (1999) dokonce vytadili vliv
odlisnosti koni uplné diky vyuziti dfevéného modelu koné¢ a zhodnotili pfi statickém méteni
SP jezdcl. Vzorky testovanych jezdcii byly spiSe jest¢ mensi. Dokonce zhruba 40 %
zminénych studii vyuzilo pouze jednoho jezdce, ¢imz lze maximalné eliminovat vliv
variability jezdci.

Nameéfené hodnoty SF a SP se mezi studiemi velmi lisi. Maximalni namétenou
hodnotou SF bylo dokonce az 2112 N v pracovnim klusu (Peham et al. 2010). Nejvétsi
zmétenou hodnotou SP bylo 484 + 106 kPa (de Cocq et al. 2006), coz mohlo byt zptisobeno
mozné chybou meéfeni vzhledem k tomu, Ze ostatni studie tak vysokych hodnot zdaleka
ve cvalu, tudiz mezi SP i SF a rychlosti je pfima aumérnost (Peham & Schobesberger 2004;
Fruehwirth et al. 2004). Zalezi i na fazi konkrétniho chodu. Pokud jezdec v klusu vysedne,
podle Peham et al. (2010) dochazi k redukci SP. Ve svém vyzkumu porovnavali téz SF a SP
u pracovniho a lehkého klusu. Zjistili, Zze v pracovnim klusu vznikaji vétsi vykyvy
Vv namétfenych hodnotach, coZz mize byt zplisobeno i zkuSenostmi jezdce. Naopak nejmensi
vykyvy zaznamenali v lehkém sedu a lehkém klusu, coz jsou vhodnéjsi zplisoby jezdéni
napfiklad pro mladé koné.

Bylo zjisténo, Ze jezdec ma zasadni vliv na zatéz koné (Janura et al. 2012) a celkovy
tlak na zada koné uzce koreluje s hmotnosti jezdce (Roost et al. 2020) a jeho zkuSenostmi
(Peham et al. 2010). Podle Fruehwirth et al. (2004) SF v kroku odpovida piiblizné skutecné
hmotnosti jezdce, v klusu je SF 2x vétsi a ve cvalu 2,5x. Clayton et al. (2013) tuto skutecnost
vysvétluji na ptikladu klusu, kdy jezdec vice zatizi koné z divodu setrvacného efektu
pfi dosednuti po fazi vznosu koné. Roost et al. (2020) se zaméfili vyhradn€ na posuzovani
vlivu hmotnosti jezdcti a dokazali, ze lehéi jezdec pusobi na koné podstatné mensim tlakem
nez nestabilni lehky jezdec (Greve & Dyson 2013).

ZkuSenosti jezdce mohou mit opravdu vyznamny vliv a asymetricka pozice jezdce mize
negativné pusobit na interakci kin-jezdec. Pokud na koné dlouhodobé ptisobi kiivy jezdec,
dochazi postupné k rozvoji kiivosti kon¢, coz mize sekundarné¢ zptsobit bolesti zad (Greve
& Dyson 2013). Podle Bystrom et al. (2010) je hrani¢ni hodnotou pro vznik téchto bolesti SP
11 kPa. Gunst et al. (2019) konkrétné zjistili, ze dochazi ke snizeni zatizeni zad koné
na té strang, na které se jezdec prohne v boku. Rovnéz celkové nahnuti do strany zvysi SF
na této stran¢. Podle Fruehwirth et al. (2004) maji jezdci obecné tendenci vice zatézovat levou
stranu kon€. To mulze byt opét zplsobeno kiivosti jezdce, nebo naopak koné. Lze tedy
usuzovat, ze kiivost jezdce ovliviiuje kiivost koné a naopak.

S ohledem na zjisténé rozlozeni SF i SP pii pouziti tlakové deCky bylo zjisténo,
ze kraniokaudalni odchylky od stfedu sedla jsou mensi nez ty lateralni. Tyto odchylky mohou
byt zptisobené $patnou stabilitou jak koné, tak i jezdce (Jeffcott et al. 1999). Celkovée vétsi SP
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vznika spise v kaudalni ¢asti sedla (Roost et al. 2020). Zajimavosti je, Ze pokud jezdec pouze
pasivné nasleduje pohyb koné, dochdzi k rozlozeni SP na vétsi plochu, nez pti aktivnim
jezdéni (Engell et al. 2016).

Zna¢né odlisny je vyzkum Hampson & Randle (2015), kteti spojili hned dvé odvétvi
sportu — jezdectvi a fitness. Zaméfili se u jezdct predevsim na posileni stfedu téla, ktery ma
pro clovéka stabilizujici funkci a je centrem rovnovahy. Jezdci zde byli testovani
pied a po 8-tydennim fitness programem se zaméienim na stied téla. Po 8 tydnech jezdci
ziskali lepsi rovnovéhu a vyznamny vliv se ukazal i u koni, ktefi byli vice uvolnéni v zadech,
1épe jezditelni a klesla také jejich kiivost.

Neptili§ studovanou oblasti je rozlozeni SF i SP béhem riznych cviki. K tomuto tématu
se vaze pouze experiment de Cocq et al. (2010). Zde se jednalo o porovnani SF pohybu
po rovné linii se stranovymi pohyby (dovnitf plec a dovniti zad’). Nejvétsiho SF bylo
dosazeno pfi cviku dovniti zad’, poté dovniti plec a nejmensi bylo na rovné linii. Na vnitini
strané sedla bylo nejvétsi zatizeni zaznamenéno rovnéz u cviku dovnitt zad’, nasledné u rovné
linie a nejmensi bylo u dovnitf plec, coz odpovida teoriim jezdectvi.

Nejpodrobngji studovano pomoci tlakové deCky je pasovani sedel a rozdily mezi
ruznymi sedly ¢i podsedlovymi deckami. Tohoto tématu se tyka az 50 % zminénych studii
Vv Priloze 2. Spravné vyhovujici sedlo ma totiz pro koné zasadni roli z hlediska zdravotniho
stavu. Pokud je kin jezdén s nevhodnym sedlem, mtize dojit pfi stejném SF k rozlozeni SP
na mensi plochu, ¢imz vzniknou vys$§i maximalni hodnoty SP v nékterych oblastech sedla
(Peham et al. 2010). Velmi casto jsou provadény experimenty, které srovnavaji SP
u kostrovych a bezkostrovych sedel (Belock et al. 2012; Ramseier et al. 2013; Clayton et al.
2014). Kostra sedla je obvykle vyrabéna ze dieva a kolem ni je konstruovano sedlo (Belock
etal. 2012) U autort se bohuzel vysledky rozchézeji. Ramseier et al. (2013) tvrdi, ze vétsi
hodnoty SP vznikaji vZdy u sedel kostrovych, naopak Belock et al. (2012) a Clayton et al.
(2014) naméftili vétsi hodnoty SP u bezkostrovych sedel. Kostra sedla pomaha tlak na zada
distribuovat na vétsi plochu a vice rovnomérné, ¢imZz by mélo logicky dojit ke sniZeni
maximalnich hodnot SP (Belock et al. 2012).

S ohledem na sedla byla porovnavana i rizna $itka komory sedla. Pokud je velikost
komory optimalni a sedlo spravné pasuje, SP je rovnomérné rozloZzeno na zadech koné.
Ovsem pokud je komora Sir$i, sedlo se dostava do niZsi pozice a vyviji vétsi tlak i na oblast
patete kong, kde by mél byt tlak maly. Naopak pfili§ izka komora zpiisobuje nerovnomérnou
distribuci tlaku a SP je nejvétsi v pfedni a zadni tietin€ sedla (Meschan et al. 2007).

Vyrazné nevyhodné se podle vyzkumu Clayton et al. (2013) jevi jizda na koné
bez sedla. Jezdec sice na zada koné plisobi mensim SF, nicméné svym télem vyviji mnohem
vétsi SP a aZ dvojndsobné hodnoty maximalniho SP. To je zplisobeno Spatnou
a nepravidelnou distribuci hmotnosti jezdce na vyznamné mensi plochu zad koné. Rozhodné
tedy jizda se sedlem neni s jizdou bez sedla srovnatelna.

Srovnavany byly rovnéz i rtzné typy sedel. Napiiklad pii testovani klasického
anglického sedla a sedla damského bylo zjisténo, Ze celkové SF v rliznych céastech tlakové
decky bylo mensi u damského sedla. Kromé sedel byly v experimentech vyuzity i odlisné
typy podsedlovych decek. Podle Pullin et al. (1996) je idealni tloustka podsedlové decky
zhruba v rozmezi 0,65-1,3 cm. Z dostupné studie vyplyva, Zze nejmensi SP je mozné naméfit
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pii pouziti berankové tlumici deCky v porovnani s deCkou obsahujici pénovou vypln (Bystrom
et al. 2010).

Pomoci tlakovych decek i tenzometrii je studovano mnoho vlivi od biomechaniky
pies interakci mezi jezdcem a koném az k porovnavani rizného vybaveni. Bohuzel se dodnes
nikdo pfili§ nezaméfil na pouziti obou zafizeni soucasné, ¢imz by bylo jisté mozné ziskat
zajimava data a poznatky.
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4 Metodika

Metodika této diplomové prace ,,Analyza taktilné-kinestetického komunika¢niho kodu
mezi koném a jezdcem™ zohlednila mnoho dilezitych faktord a byl stanoven takovy priibéh
vyzkumu, aby bylo mozné potvrdit ¢i vyvratit jiz zminéné hypotézy. Pouziti vSech fotografii
Z testovani bylo v§emi zucastnénymi povoleno.

4.1 Hodnoceny soubor koni a jezdcu

Pfi testovani bylo celkem pozorovano 8 jezdct ve véku 38 + 23 let, z toho 3 zkuseni
a5 méne zkuSenych. ZkusSenost jezdcl byla hodnocena na zékladé¢ délky jezdecké praxe.
Jako zkuseni jezdci byli vyhodnoceni ti, ktefi méli jezdeckou praxi delsi 10 let, slozili ispé$né
Zkousky zakladniho vycviku jezdce (ZZVJ, jezdecka licence) a ucastnili se alesponn nékdy
zavodi. Vybrani nezkuSeni jezdci méli jezdeckou praxi kratsi nez 10 let, nevlastnili jezdeckou
licenci a zvladali vSechny zékladni chody, poptipadé mensi skoky. Vzhledem k tomu,
7e méfeni pomoci tlakové decky bylo ovlivnéno i hmotnosti jezdce, byli vSichni testovani
dotazovani i na svou aktudlni hmotnost, ktera byla 67 + 18 kg. Krom¢ této informace bylo
nutné téz zjistit, zda jsou pravaci ¢i levaci, jelikoz jedna z hypotéz této diplomové prace
zahrnuje zhodnoceni vlivu laterality jezdce na RT a tlak na zada koné.

Tab. 3: Specifikace jezdcit vyuZitych pro testovini; P = pravik, L = levdk.

Jezdec  Vék Hmotnost (kg) Lateralita ZkuSenosti

NezkuSeni jezdci (n)

Jezdecka praxe 5 let; zdkladni chody + mensi

In 19 49 L skoky; bez ucasti na zavodech
P 7 — - n oy

on 18 57 p Jezdecka pr’avxe .0 let,’zakladnl chody + mensi
skoky; bez ucasti na zavodech

3n 15 50 p Jezdecka pr’avxe 7 let; z,dkladm' chody + mensi
skoky, bez ucasti na zavodech

an o 70 p Jezd?cka' praxe 6 let; zdkladni chody; bez ucasti
na zavodech

5n 42 62 p Jezd?ckd praxe 7 let; zdkladni chody, bez ucasti
na zavodech

ZkuSeni jezdci (7)

17 61 85 p Jezdecka praxe 49 let; jezdeckd licence; parkur
+ drezura

97 o5 61 L Jez'cvi.ecka: praxe 16 let; jezdecka licence, licence
cvicitele; parkur

37 o5 60 p Jezdecka praxe 13 let; jezdeckad licence,

drezura

Kon¢ byli vyuziti dohromady 4 ve véku 13-18 let. Jednalo se o zkuSené koné riznych
plemen (viz Tab. 4). Zminéni kon¢ pochazeli z Jezdecké Skoly Cténice a Akademického
jezdeckého klubu Brandejstiv statek. Protoze vystroj koni by zna¢né ovlivnila vysledky
experimentu, byli proto koné béhem pozorovani jednotné vybaveni univerzalnim sedlem
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a uzdeckou s klasickym stihlem. Pro vétsi objektivitu vysledki bylo nakonec vyuZzito mensi
mnozstvi koni, jelikoz se kon¢ mezi sebou obecné¢ zna¢né 1isi. Koné byli pro nékteré jezdce
znami a pro nékteré neznadmi. Lateralita koni byla posuzovana na zaklad¢ toho, na kterou
stranu se jezdciim snaze ohybaji.

Tab. 4: Specifikace koni vyuZitych pro testovini; P = pravik, L = levik, N = nespecifikovino.

Kin Vék Plemeno Lateralita Zkusenosti
1 15 Cesky teplokrevnik N Provozni kiin; parkur do stupné L (4. do 120 cm)
2 13 Cesky teplokrevnik L Provozni ki, parkur do stupné L (1. do 120 cm)
3 14 Slovensky teplokrevnik L Provozni kiii
4 18 Hannoversky ki P Provozni ki, parkur do stupné S (tj. do 130 cm)

Testovani prob&hlo ve vnitini hale, ktera se nachazela v obou zminénych arealech staji
abyla pro koné¢ dobfe znama. Aby bylo maximalné snizeno mnozstvi okolnich pro koné
rusivych podnétii, bylo pro pozorovani vybrano piijemné pocasi bez ptlisobiciho vétru
a prehan¢k a kun byl vzdy v hale sam.

4.2 Pouzité vybaveni

Pro samotné testovani byly pouzity celkem tfi zafizeni sbirajici data: tenzometry,
tlakova decka a mobilni telefon pro pofizeni videozaznamu. Manipulace s kazdym zatizenim
zvlast byla velmi jednoducha. Naro¢né&jsim ukolem se vSak jevilo vSechny tyto zafizeni
synchronizovat dohromady.

4.2.1 Charakteristika tenzometru

Pti testovani byly pouzity tenzometry nizozemské firmy Ipos Technology (2020). Jedna
se o start-up, ktery je inspirovan Dr. Hilary Clayton, autorkou mnoha ¢lankt citovanych v této
diplomové praci. Manipulace s témito tenzometry je velmi jednoduchd, ale prozatim nikdy
nebyly vyuzité ve véde.

Samotné tenzometry jsou urcené k uchyceni za krouzek udidla na jedné strané a za otéz
na stran¢ druhé (viz Obr. 11). Toto piipojeni je velmi univerzalné ptizpisobené pro vSechny
typy udidel 1 otézi. Velikost tenzometrli je 116 x 46 x 23 mm a maji celkovou hmotnost 68 g.
Rozsah meéfitelnych hodnot je zhruba 0-500 N (~0-50 kg) a pro jejich zniCeni by jezdec
musel vyvinout silu kolem 1000 N. Pfipojeni tenzometrii je bezdratové a baterie po nabiti
vydrzi cca 8 hodin.

Pro ziskavani dat ztenzometrd je nutné nejprve nainstalovat mobilni aplikaci Ipos
Training application a provést registraci uzivatele. Tato aplikace ovSem kromé
zaznamenavani RT zobrazuje 1 celkovy €as tréninku, mapu pohybu, symetrii RT mezi pravou
a levou otézi a Cas, ktery kun stravil v kroku, klusu ¢i ve cvalu. Propojeni tenzometra
s aplikaci je pomérné snadné. Nejdiive je dilezité v konkrétnim mobilnim telefonu zapnout
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sledovani polohy a Bluetooth. Poté v aplikaci nésleduje nastaveni tenzometri, kde je mozné
zvolit, ktery bude sbirat data z levé otéze a ktery z pravé.

Pted testovanim bylo nutné tenzometry zapnout zatfepanim, po némz se na jejich
povrchu rozsvitilo zelené svétlo. Pti spusténi mobilni aplikace se s ni tenzometry samostatné
sparovaly a rozsvitilo se svétlo modré. V této chvili byly tenzometry piipravené k testovani
aVvaplikace bylo zaznamenavani RT spu$téno volbou ,Start training“. Po ukonceni
pozorovani aplikace data ulozila a naméfené RT zobrazovala formou grafu se dvéma
ktivkami (pro pravou a levou otéz). Dale zaznamenala i primérné RT, kterym jezdec na koné
pusobil, a symetrii tohoto plisobeni mezi pravou a levou otézi.

Obr. 11: Zapojeni tenzometrii Ipos mezi udidlo a otéZe p¥i testovani.

Pilotni testovani tenzometru

Prioritou pilotniho testovani bylo v praxi vyzkouSet zminéné tenzometry a nalézt idedlni
zpusob synchronizace S pofizenym videozaznamem a tlakovou deckou. Cilem tedy nebylo
ziskani konkrétnich dat, ale spravné nastaveni experimentu. Proto se testovani zucastnil pouze
jeden jezdec s jednim koném.

Celkem byly vyzkouseny tfi zptisoby synchronizace:

= 2x zatazeni za pravou otéz
= 2x zatazeni za pravou otéz a 2x zatazeni za levou otéz
= 2x zatazeni za ob¢ otéze soucasné
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Vsechny tyto moznosti byly provedeny tak, Ze jezdec zatahl za otéz vzdy smérem
k sob& a zaroven nahoru, aby toto zatazeni bylo jasné viditelné i na videozaznamu. Poté byl
ptedveden krok a pracovni klus na rovné linii a pfechody klus-krok a krok-zastaveni.

Na vysledkém grafu bylo z téchto tfi moznosti nejsnaze viditelné 2x zatazeni za pravou
otéz (viz Obr. 13), které bylo tudiz vybrano pro samotné hlavni testovani.

Rein Tension Summar
y 14:16:38 14:17:35 14:18:32 14:19:29

(4]

12000 g

w

9000 g

N

| - -
0 6000 g

0g

0.22 kg Force Chart

B Left Sensor M Right Sensor

Obr. 12: Grafické vystupy 7 mobilni aplikace Ipos Training application — vlevo zobrazeni symetrie RT
(zde vétsi RT v levé otéZi), vpravo graf RT v Case (pro kaZdy tenzometr samostatna kiivka).
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Obr. 13: Zobrazeni zvolené synchronizace v grafu — tj. 2x zataZeni za pravou oté%.
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4.2.2 Charakteristika tlakové tecky

Pouzita tlakova decka pochazi z firmy Estride (2020) a stejné jako zminéné tenzometry
nikdy nebyla pouzita ve védé. Decka obsahuje celkem 920 senzort snimajicich tlak. Celkova
velikost decky je 51,8 x 52 ¢cm a jeji tloustka je 3 mm. Méfitelny tlak je v rozmezi 1-150 kPa.
Decka je bezdratova a jeji baterie ma vydrz kolem 2-3 hodin, coz je oproti tenzometrim
podstatné¢ mén¢.

Pied pouzitim tlakové deCky je nutné nainstalovat mobilni aplikaci Estride Harmony,
kterd zaznamenava data, a zaregistrovat decku na MyEstride (www.myestride.com). Stejné
jako u aplikace pro tenzometry je k propojeni decky s aplikaci potieba zapnout sledovani
polohy a Bluetooth. Aplikace je schopnd méfit tlak bud’ v redlném case, tzn. jezdec mlze
vidét své pisobeni jiz pii tréninku a data se neuchovavaji, nebo lze zapnout rezim nahravani,
béhem kterého jezdec tlak sledovat nemulze, a data se nahraji na SD kartu. Nahravani je
mozné pouze po dobu 15 minut a tyto data je poté mozné nahrat do MyEstride vlozenim
souboru s daty z SD Karty.

Za pomoci tlakové decky lze mimo tlaku zjistit, jak velkou plochu jezdec zatézuje
¢i jakou silou plsobi na zada koné (v newtonech). Samotny tlak je zobrazovan ve webovém
rozhrani MyEstride pomoci mapy celé decky, coz umoziuje sledovat, jak se méni tlak
v jednotlivych castech deCky pii pohybu koné a jezdce. Pod touto mapou je dale graf
ukazujici celkovy tlak a maximalni dosazené hodnoty v ¢ase. Kromé¢ této mapy a grafu je zde
spo¢itan i primér ze viech hodnot. Tlak 1ze zobrazovat bud’ v jednotkach kPa nebo v N/cm?.

Pfed vlastnim testovanim bylo nutné nejprve tlakovou decku zapnout piepinatem
na ovladacim boxu umisténym piimo na decce a ptipojit SD kartu. Na povrchu tohoto boxu
se po zapnuti rozsvitila Cervena svétla. V této chvili se decka automaticky sparovala s jiz
spusténou mobilni aplikaci a volbou ,,Start recording“ bylo zapnuto nahravani tlaku.
Pro ukonceni testovani stacilo odpojit SD kartu, ¢imZ se nahravani automaticky pterusilo
a ziskana data byla poté stazena z této karty do pocitace a nahrdna do webového rozhrani
MyEstride, kde bylo mozné vysledky prohlizet.

Obr. 14: Tlakova deéka Estride umisténd mezi podsedlovou decku a sedlo béhem testovini.
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Pilotni testovani tlakové decky

U tlakovych decek bylo rovnéz provedeno pilotni testovani jako u tenzometr. Cilem
bylo také seznameni se s touto deCkou a nastaveni vhodné synchronizace s ostatni technikou.
Testovani tlakové decky také probehlo pouze s pomoci jednoho jezdce a jednoho kong.

Zde byly vyzkouseny dohromady ¢tyfti zplisoby synchronizace:

= Zatazeni rukou za jeden tfmen smérem dolu

= Nasednuti na kon¢ ze zemé& (SP na levé strané tudiz vétsi)
= 2x vysednuti a dosednuti zpét do sedla v zastaveni

= Vyrazny tlak jednim prstem na levou stranu tlakové decky

Dilezita byla opét jasna viditelnost tohoto provedeni na videozaznamu. Jezdec stejné
jako pfii testovani tenzometrd nasledné ptedvedl krok, pracovni klus a prechody Klus-krok
a krok-zastaveni.

U tlakové decky byl nejlépe rozpoznatelny vyrazny tlak jednim prstem na levou stranu
tlakové decky (viz Obr. 16). JelikoZ se totiz jednalo o plochu decky, na kterou jezdec svym
sedem neplsobi, na distribuci SP byl tento moment velmi jasné vidét
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Obr. 15: Grafické vystupy z webového rozhrani MyEstride — Vlevo zobrazeni SP v konkrétnim éase
(zde pomérné vyrovnané), vpravo SP v totoZném Case v jiném zobrazeni (zde s naméienymi
hodnotami kaZdého senzoru v N/icm?).
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Obr. 16: Zobrazeni zvolené synchronizace —tj. vyrazny tlak jednim prstem na levou stranu
tlakové decky (zde Cervené ohranicéeno).

4.3 Prubéh testovani

K byl nejprve vybaven tenzometry, které byly pfipevnény vZdy mezi otéZ a krouzek
udidla, a tlakovou deckou, kterd byla umisténa mezi podsedlovou decku a samotné sedlo
bez jakékoliv tlumici decky. Jezdec si poté koné pied testovanim opracoval ve vsech
zdkladnich chodech po dobu zhruba 5 minut, béhem nichz si na néj caste€né¢ zvykl.
Opracovani bézné slouzi hlavné k zahtati svalstva koné a rozhybani kloubi jeho téla. Kromé
toho je zde vyhoda, Ze kit ma moznost si zvyknout na dané prostfedi nebo na dan¢ho jezdce
(FN 2017). Béhem této doby byl jezdec pozaddan o zodpovézeni nékolika otdzek (hmotnost,
zkuSenosti, lateralita). Celé testovani bylo nahrdvano pomoci mobilniho telefonu,
ktery v bo¢nim pohledu snimal pohyb koné pro dokumentaci pozice hlavy a krku koné¢,
jelikoz miize mit vliv na vysledky RT a tlaku na zada kong.

Poté byla provedena synchronizace tenzometrt a tlakové decky s mobilnimi aplikacemi
a pofizovanim videozdznamu. V této chvili jiz nasledovalo samotné testovani,
které obsahovalo krok, pracovni klus, pfechod z klusu do kroku a zastaveni. Protoze byl
natden pohyb pouze na jedné rovné linii vnitini haly, byly zahrnuty pouze data ziskana
na této linii.

Jezdec nejprve prosel s koném rovnou linii dlouhé stény jizdarny/haly vzdy jednou
v kroku a poté v pracovnim klusu. Nasledn¢ s koném na rovné linii pfedvedl piechod
pracovni klus-krok. Nakonec jeSt¢ na téZz linii provedl piechod z kroku do zastaveni.
Po dokonceni posledniho ukolu jezdec s koném v kroku zménil smér a totéz zopakoval
I Vv opacném sméru. Dohromady tudiz kazdy testovany jezdec projel rovnou linii Sestkrat.
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Po ukonceni testovani byl sbér dat v obou aplikacich zastaven a ziskand data byla
ulozena v téchto aplikacich. Téz bylo zastaveno pofizovani videozaznamu. Ziskana data byla
poté hodnocena piimo v prostfedi zminénych aplikaci.

4.4 Statistické vyhodnoceni

Ke statistickému vyhodnoceni, interpretaci zjisténych dat a grafickym vystuptim byl
pouzit statisticky program SAS verze 9.4 (Statistical Analysis System; SAS Institute, Cary,
NC, USA) a Microsoft Office 365 Excel. Nejdiive bylo nutné pomoci programu SAS
vypocitat primérné hodnoty, smérodatné odchylky ¢i minimum a maximum S ohledem
na konkrétni hypotézy.

Prvni hypotéza zabyvajici se rovnomérnosti pomicky ruky a sedu jezdce byla
vyhodnocena na zakladé primérnych hodnot a smérodatnych odchylek ze ziskanych dat.
Pomérem primeéru (X) a smerodatné odchylky (Sx), kterd patii mezi absolutni charakteristiky
variability, jsme ziskali variaéni koeficient (Vx) patfici mezi relativni charakteristiky
variability. Pokud varia¢ni koeficient navic vynasobime 100, ziskame hodnotu tohoto
koeficientu vyjadfenou v procentech, coz je vyhodné obzvlast pii porovnavani vysledka dvou
soubortl dat Vv riznych fyzikdlnich jednotkadch. Obecné plati, ze pokud je variacni koeficient
vétsi nez 50 %, pravdépodobné je soubor ziskanych dat velmi nesourody, tudiz v ptipadé
prvni hypotézy této prdce muzeme tvrdit, Ze se nejedna o rovnomérné uziti pomicky ruky
¢i sedu.

v = Sx 100 Rovnice pro vypoclet
L variacniho koeficientu

Pro dalsi dvé hypotézy studujici vlivy pohybu koné a laterality jezdce byla pouZita
analyza rozptylu (GLM) nahladiné vyznamnosti a <0,05. U hypotézy H2 byl zvlast
hodnocen soubor nezkuSenych jezdcl a soubor jezdct zkusenych. Pro vyhodnoceni hypotézy
H3 byli rovnéZ zkuSeni a nezkuSeni jezdci porovnavani zvlast, ovSem byl bran ohled
I na jejich lateralitu.

58



5 Vysledky

Provedeno bylo celkem 11 méfeni, béhem kterého byli kon¢ predvedeni dvéma a vice
jezdci. Z potizenych videozaznami zcela jasné vyplyva, ze nezkuseni jezdci jezdili spiSe
na volngjsi otézi bez piilnuti a pozice hlavy koné byla vzdy pomérné vyrazné pred kolmici.
Volnost otézi potvrdilo i méfeni pomoci tenzometri, kdy byly Castéji zobrazeny nulové
hodnoty RT. Naopak zkuSeni jezdci pouzili kratsi ¢i del$i otéz, pozice hlavy koné byla
korektné mirné ptfed kolmici a bylo zaznamenano i ptilnuti (viz Tab. 5).

Tab. 5: Charakteristika jednotlivich provedenych testovini a slovni komentdi k pozici hlavy a krku koné.
Oznaceni konkrétnich jezdcii a koni dle Tab. 3 a 4; svétle = nezkuSeny jezdec, tmavé = zkuSeny jezdec.

Testovani Kun  Jezdec Charakteristika délky otéZi a pozice hlavy a krku koné

¢. 1 1 1n Volnejsi otez, hlava koné vyrazné pred kolmici, volna pozice hlavy,
bez prilnuti

¢. 2 1 2n Volnejsi otez, hlava koné vyrazné pred kolmici, volna pozice hlavy,
bez prilnuti

¢. 3 1 1z Kratsi otez, hlava koné pred kolmict

¢. 4 2 1n Volnéjsi otéz, hlava koné vyrazné pred kolmici, volna pozice hlavy,
bez prilnuti

¢.5 2 2n Volnéjsi otéz, hlava koné vyrazné pred kolmici, volna pozice hlavy,
bez prilnuti

¢. 6 2 1z Kratsi otez, hlava koné pred kolmici, na prilnuti i bez néj

¢. 7 3 27 Delsi otez, hlava koné pred kolmici, bez prilnuti

¢. 8 3 3z Delsi otez, hlava kone mirné pred kolmict, na prilnuti

¢.9 4 3n Volnéjsi otéz, hlava koné mirné pred kolmict, bez prilnuti

¢. 10 4 4n Volnéjsi otez, hlava koné mirné pred kolmici, bez prilnuti

¢. 11 4 5n Delsi otez, hlava kone mirné pred kolmici, bez prilnuti

Jak je patrné z Tab. 6, pii pouziti tlakové decky zcela logicky nebyly zaznamenany
zadné nulové hodnoty vzhledem k tomu, ze jezdec sedici na koni na jeho hibet neustale
tlakem piisobi. Pfi porovnani naméfenych hodnot RT a SP lze také fict, Ze vykyvy u napéti

a4

Vv otézich béhem jezdéni jsou vyrazné vétsi nez u tlaku aplikovaném na zada koné.

Tab. 6: Zdikladni popisnd charakteristika ziskanych dat ze vSech méieni napéti v otéZich a tlaku na hi'bet koné
bez ohledu na aktudlni pohyb koné (priumér, smérodatnd odchylka, minimum, maximum); P = pravd
oté%/polovina sedla, L = levd otéZ/polovina sedla; svétle = RT, tmavé = SP. Vytvoieno pomoci statistického
programu SAS.

Proménna Primeér Sm. odch. Minimum Maximum
RT (L+P) 1,55 1,15 0,07 7,07
SP (L+P) 1,42 0,17 0,96 2,20
RT (L) 1,61 1,25 0,00 6,94
RT (P) 1,49 1,29 0,00 8,00
SP (L) 1,41 0,20 0,88 2,57
SP (P) 1,43 0,24 0,90 2,65

59




Béhem testovani byl pohyb koné s jezcem snimén v kroku vzdy po dobu 5-9 vtefin.
V klusu byly tyto sekvence dlouhé 6-9 wvtefin. Piechod zklusu do kroku i z kroku
do zastaveni trval 2—-3 vtefiny. Jak znazoriiuje Graf 1 a 2, namétené RT i SP ve vys$S§im chodu
rostly v porovnani s chodem nizs$im bez ohledu na zkusSenost jezdce. Pii pfechodu do nizsiho
chodu ¢i do zastaveni hodnoty RT a SP rovnéz stoupaly.

Prumér RT v jednotlivych chodech a pirechodech
3,00
2,50

2,00

1,50
1,00
0,50

0,00
Krok Klus Klus-krok Zastaveni

RT (ko)

Graf 1: Primérné hodnoty napéti v otéZich (RT) v jednotlivych chodech a piechodech.
S rostouci rychlosti roste RT; p¥i piechodech RT rovnéz roste.

Prumér SP v jednotlivych chodech a piechodech

1,47
1,46
1,45

1,44

1,43
1,42
1,41
1,40
1,39
1,38

1,37
Krok Klus Klus-krok Zastaveni

SP (N/cm?)

Graf 2: Priimérné hodnoty tlaku na hitbet koné (SP) v jednotlivych chodech a pitechodech.
S rostouci rychlosti roste SP; p¥i piechodech SP rovnés roste.
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Tab. 7 shrnuje primérné hodnoty RT a SP s ohledem na smér pohybu a zkuSenost
jezdci. ZkuSeni i nezkuseni jezdci pti pohybu na pravou ruku pouzivali vétsi tlak v levé otézi
(vné&jsi otéz). Pti pohybu na levou ruku zkuSeni i nezkuseni jezdci pouzivali spravné vice
vné&jsi otéz, ale pouze v klusu. V kroku vyuzivali vice otéZ vnitini.

Tab. 7: Celkovy primér naméienych hodnot RT a SP s rozliSenim sméru pohybu na pravou a levou ruku
S ohledem na zkuSenost jezdcii;, P = pravd otéi/polovina sedla, L = levd otéZ/polovina sedla; svétle = RT,
tmavé = SP; tuéné zvyraznéno vétsi RT/SP.

Celkovy prumér RT (kg)
Celkovy primér SP (N/cm?)
« . . Krok Klus

Zkusenost jezdce Smér pohybu a P 3 5
N K 1,25 0,77 1,39 0,95
Neskutent ioedei & pravou i 1,44 135 1,45 147
ezkuSeni jezdci | ; 0.98 097 113 136
Nalevou ruku 1,42 1,27 1,37 1,33
N K 1,25 0,92 1,71 1,53
ZkuSeni iezdci a pravou ruku 1,43 1,51 1,42 1,54
usent jezacl | ) 142 1,30 1,62 172
Na levou ruku 1,36 1,54 1,34 1,48

5.1 Rovnomérnost RT a SP

Pro zjisténi rovnomeérnosti kontaktu jezdce s udidlem a rozlozeni tlaku jezdce na hibet
kon¢ byla vyhodnocena data RT i SP ziskana béhem sekvenci kroku a klusu. Konkrétné
se jednalo o posouzeni varia¢nich koeficientd vypocitanych pomérem smérodatnych odchylek
a prameért ziskanych dat.

Tab. 8: Priimérné hodnoty RT a SP a jejich smérodatné odchylky v kroku a klusu s ohledem na zkuSenost
Jezdci; posledni sloupec obsahuje vypocitany variacni koeficient; svétle = RT, tmavé = SP. Vytvoieno pomoci
statistického programu SAS.

ZkuSenost jezdce | Chod koné | Proménna Primér Sm. odch. Var. koef.
RT 0,99 0,68 68,69 %
Krok
« . SP 1,37 0,15 10,95 %
NezkuSeni jezdci
Klus RT 1,21 0,64 52,89 %
SP 1,41 0,23 16,31 %
Krok RT 1,21 0,75 61,98 %
Zhuseni iezdei SP 1,48 0,10 6,76 %
et et s RT 1,64 0,93 56,71 %
SP 1,45 0,14 9,66 %

Jak je vidét v Tab. 8, hodnoty variaéniho koeficientu RT jsou vzdy vyssi nez 50 %,
tudiz v zadném z piipadu se nejednalo o rovnomérny kontakt jezdce s udidlem. Nejvyssi
hodnota variaéniho koeficientu byla zaznamenana u RT nezkuSenych jezdci v kroku
(68,69 %). Nicmén¢ varia¢ni koeficient SP naopak naznacuje velmi vyrovnany tlak jezdce
na hibet koné, ktery je vice vyrovnany u jezdct zkuSenych — v kroku 6,76 % a v klusu
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9,66 %. Tuto skuteCnost zobrazuje také Graf 1 (SP v kroku u nezkusenych jezdcti) a Graf 2
(SP v kroku u zkusenych jezdcl), kdy je zietelné viditelny rozdil v rovnomérnosti tlaku na
hibet koné podle zkusSenosti jezdce. Na zdkladé naméfenych dat vSak mizeme hypotézu H1
bez ohledu na zkusenost jezdcli vyvratit.

Primérné hodnoty SP v ¢ase - nezkuSeni jezdci
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Graf 3: Priimérné hodnoty SP v ¢ase béhem 8 vteiinové sekvence v kroku u nezkuSenych jezdcii. Zobrazeny
hodnoty u nékolika vybranych jedzcii, konkrétné In, 2n a 5n (oznaceni jezdcii i koni dle Tab. 3 a 4).
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Graf 4: Priomérné hodnoty SP v ¢ase béhem 7 vteiinové sekvence v kroku u zkuSenych jezdcii. Zobrazeny
hodnoty u nékolika vybranych jedzcii, konkrétné 1z, 27 a 3z (oznaceni jezdcit i koni dle Tab. 3 a 4).
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5.2 Zavislost mezi RT a SP

Zavislost mezi RT a SP byla posuzovana na zakladé porovnavani nameétenych
prumérnych hodnot RT i SP v klusu a pii pfechodu z klusu do kroku. Dale byly srovnavany
téz pramérné hodnoty v kroku a pii pfechodu z kroku do zastaveni.

Tab. 9: Priimérné hodnoty RT a SP v pitechodech zKlusu do kroku a z kroku do zastaveni s ohledem
na zkusenost jezdcii; svétle = RT, tmavé = SP; tuéné zvyraznéno vétsi RT/SP. Vytvoieno pomoci statistického
programu SAS.

Prechod klus-krok Piechod krok-zastaveni
NezkuSeni jezdci RT 1,21 1,63 0,99 2,73
SP 1,41 1,43 1,37 1,37
ZkuSeni jezdci RT 1,64 2,28 1,21 3,00
SP 1,45 1,52 1,48 1,53

Na zaklad¢ analyzy rozptylu bylo zjisténo, Ze existuje statisticky vyznamny rozdil
mezi hodnotami RT a SP pii obou pfechodech. Z vysledkii ov§em vyplyva, Ze pti prechodu
do zastaveni ¢i do nizSiho chodu byl tlak v otézi naopak pfimo Umérny tlaku sedu.
To znamena, ze pii jakémkoliv pfechodu do nizsiho chodu nebo do zastaveni rostla hodnota
RT i SP. Pti porovnavani smérodatnych odchylek bylo zjisténo, ze vétsi rozdily v RT a SP
pti pfechodech byly naméfeny u zkuSenych jezdct.

5.3 VIliv laterality jezdce na RT a SP

Pro posouzeni vlivu laterality jezdce bylo zcela zdsadni vyhodnotit zvlast' pravaky
a levaky. Nas testovany soubor jezdcli bohuzel obsahoval pouze 2 levaky. Pro zjisténi vlivu
laterality byla pouzita naméfena data ve vSech chodech i ptechodech. Tab. 10 shromazd’uje
pramérné hodnoty RT v pravé a levé otézi a SP na pravé a levé poloving sedla s ohledem
na lateralitu a zkuSenost jezdce.

Tab. 10: Priiméry RT v pravé a levé otézi a SP na pravé a levé poloviné sedla s ohledem na lateralitu jezdce
PFi riznych pohybech koné;, P = pravd oté%/polovina sedla, L = levd otéZ/polovina sedla; svétle = RT,
tmavé = SP; tuéné zvyraznéno vétsi RT/SP. Vytvoieno pomoci statistického programu SAS.

Krok Klus Klus-krok Zastaveni
L P L P L P L P
Lateralita jezdce: pravak
NezkuSeni RT 1,06 0,99 1,14 1,15 1,43 1,22 2,43 2,50
jezdec SP 1,38 1,26 1,36 1,30 1,39 1,40 1,34 1,38
ZkuSeni RT 1,38 1,39 1,79 1,93 2,83 2,54 2,69 3,22
jezdci SP 1,41 1,48 1,36 1,47 1,45 1,52 1,47 1,60
Lateralita jezdce: levik
NezkuSeni RT 1,27 0,52 1,55 1,17 2,28 2,21 347 3,63
jezdci SP 1,56 1,43 1,53 1,63 1,50 1,50 1,48 1,33
ZkuSeni RT 1,10 0,34 1,11 0,28 1,65 0,78 3,18 3,04
jezdci SP 1,46 1,64 1,47 1,68 1,43 1,77 1,24 1,77
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Nasledné po provedeni analyzy rozptylu bylo zjisténo, ze lateralita jezdce skute¢né
zpusobuje asymetricky tlak v otézich i vsedu, tudiz hypotézu H3 mizeme potvrdit.
Z prumérnych hodnot v Tab. 10 vyplyva, ze pravaci, obzvlast co se tyCe naméiené¢ho RT,
aplikuji vétsi tlak do pravé otéze nez do levé. Naopak u levaki bylo zaznamenano vétsi RT
Vv levé otézi.
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6 Diskuze

V ramci této prace bylo na zéklad¢ tfi riiznych hypotéz studovano pusobeni jezdce
na kon¢ pouzitim tenzometr pro méfeni napéti v otézich a tlakové decky snimajici tlak
na hibet koné. Data byla méfena v kroku, v klusu, pii pfechodu zKklusu do kroku
a pii zastaveni. Vzhledem k omezené velikosti vnitini haly nakonec nebylo provedeno méfeni
ve cvalu. Kazdy diive provedeny vyzkum mél obvykle odlisny prubéh. V nasem piipadé
se jednalo o0 vyuziti pofizenych dat pouze zrovnych linii jizdarny, ¢ehoz rovnéz vyuzili
Winkelmayr et al. (2006). Naopak Eisersio et al. (2006) ¢i Egenvall et al. (2018) pouzili
do svych vysledki data z celého rutinniho tréninku danych jezdct.

Pouzity vzorek koni obsahoval pouze koné provozni, ktefi bohuzel jiz nejsou piili§
citlivi na pomticky jezdce. Tato necitlivost je zplisobena predevsim stfidanim vétsiho poctu
obvykle nezkuSenych jezdcl na téchto konich, kteti je$t¢ neumi své pomicky aplikovat
korektné a kun tak na signdly jezdce snadno otupi. Do budoucna by tedy bylo urcité ptinosné
do podobné studie zahrnout i koné€ citlivé reagujici na podnéty jezdce, kteii by béhem meéteni
byli jezdéni na korektnim pfilnuti. Testovany soubor jezdci obsahoval zkuSené i nezkusSené
jezdce — charakterizovano dle délky jezdecké praxe. Jisté by vSak bylo do budoucna pfinosné
aplikovat méfeni na vét§i pocet jezdci. Maximalni pocet studovanych jezdci a koni
v obdobnych experimentech byl pouzit von Peinen et al. (2010), ktefi provedli méteni témét
na 40 jezdcich a konich. Zcela opaénym extrémem je studie Clayton et al. (2005), které
se zucastnil pouze jeden jezdech s jednim koném. V tomto piipadé se ovsem jednalo pouze
0 vyvoj vhodného tenzometru pro méfeni RT v budoucich vyzkumech.

6.1 Porovnani modernich technologii

6.1.1 Srovnani tenzometri pro méieni RT

Tenzometry firmy Ipos Technology maji s ostatnimi zminénymi tenzometry srovnatelné
parametry. Jejich hmotnost je sice vétsi nez napiiklad u nékterych firmy Transducer
Technologies, nicméné nijak vyrazné¢ neovliviiovaly normalni funkénost otézi. Méfitelné
hodnoty N jsou zcela optimalni a k maximalni hodnoté (tj. aZz 1000 N) by ani pfi jezdéni dojit
nemélo. Na rozdil od jinych tenzometri Ipos méti RT v jednotkach kg, které ovSem lze
prevést na N.

Vyhody tenzometrii Ipos spocivaji ve snadném pfipojeni k otéZim a udidlu. Jsou totiz
na stran¢ smétujici k udidlu vybavené malou karabinkou, kterd propojeni znacné usnadnuje.
Dals§i ohromnou vyhodou je rychlé ziskavani dat, kterd je moZzné okamzit€¢ po skonceni
testovani prohlizet v mobilni aplikaci. Aplikaci je mozné nechat béZet pii testovani
I na pozadi a stale zaznamenava data. U jinych tenzometrt byla data obvykle zaznamenavana
na datalogger a az nésledné po pfesunu dat prohliZzena v pocitaci.

Nevyhodou je, Ze se né¢kdy tenzometry Ipos s aplikaci nesparuji okamzité a je potieba ji
restartovat. To vS§ak miize byt zptisobeno aktudlni zhorSenou kvalitou signalu.
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6.1.2 Srovnani tlakovych decek pro méreni SP a SF

Pouzita tlakova decka firmy Estride ma obsahuje podstatné vice tlakovych senzort
nez kterakoliv jina zminéna decka, a to az skoro dvojnasobné. M¢étitelné hodnoty SP jsou sice
niz$i nez naptiklad u Pliance System, nicméné¢ jejich rozsah je plné dostacujici.

Stejn¢ jako tenzometry 1 pouzita tlakova deCka ma vyhodu piimého spojeni pomoci
mobilni aplikace. Bohuzel je velkou nevyhodou, Ze data nahrana na SD kart¢ musi byt
po testovani presunuta na jakékoliv ulozisté, jinak by pii dalsim testovani doslo k pfepisu dat.
Do rozhrani MyEstride jsou data nakopirovana piimo z daného ulozisté jako soubor.

U tlakové decky Estride na rozdil od dalsich decek nelze provést vynulovani hodnot
pfed nebo po nasedlani koné. Jiz pfi spusténi testovani aplikace zaznamenava nenulové
hodnoty SP vlivem hmotnosti sedla a utazeného podbiisniku. Také bylo zjisténo, Ze tato
decka presnéji zaznamenava data, pokud kin neni vybaven zaddnou tlumici deckou, jako jsou
rizné berankové ¢i gelové. VSechny tyto vlivy mirné sniZuji spolehlivost této tlakové decky,
| pfesto jsou vSak ziskand data postacujici. Co se tyCe ostatnich tlakovych decek,
podle de Cocq et al. (2009) je konkrétné spolehlivost Pliance System vétsi nez FSA.

Synchronizace tenzometrli, tlakové decky a pofizovani videozdznamu bylo velmi
komplikované a mohlo byt i mirné nepfesné. Idealnim feSenim by byl proto vyvoj téchto
zafizeni sdruzenych pod jednu mobilni aplikace, ¢cimz by bylo mozné pofidit jeste piesnéjsi
data.

6.2 Obecné zhodnoceni ziskanych dat

Jak zcela jasné vyplyva z vysledki, RT i SP se v zavislosti na pohybu koné lisilo.
V kroku byly tenzometry naméfeny hodnoty v rozsahu ~0-5 kg, nicméné primérna hodnota
byla 1,07 kg. Pouze jednou bylo zaznamenano RT téméf 7 kg, coz podle videozaznamu bylo
zpusobeno pokusem koné o vytazeni otézi drZzenych jezdcem smérem vpied. Pokud bychom
porovnavali primérné hodnoty se studiemi jinych autord, vysledky budou vesmés podobné
(napf. Clayton et al. 2005). V klusu bylo naméfeno RT az ~5 kg, nicméné celkovy primér byl
1,37 kg, coz je vice nez v kroku. Maximalni naméfenou hodnotou pii pfechodu z klusu
do kroku bylo 8 kg s primérem 1,88 kg a béhem zastaveni byl pouzit primérny tlak 2,84 kg.

Namétené hodnoty SP nejsou tak variabilni v porovnani s hodnotami RT. V kroku se SP
pohybovalo v rozmezi 0,90-1,87 N/cm?, v klusu 0,88-2,65 N/cm? pii piechodu z klusu
do kroku 0,93-1,95 N/cm? a pfi pfechodu do zastaveni 0,96-2,27 N/cm?. Oviem primérné
hodnoty v ramci jakéhokoliv pohybu byly viceméné vyrovnané a pohybovaly se okolo
1,45 N/cm?. Tyto hodnoty SP se velmi piiblizuji vysledkiim von Peinen et al. (2010) &i Janura
et al. (2009).

Obecné tedy z vysledkti méteni vyplyva, ze mezi RT, SP a rychlosti existuje pfima
umérnost. To znamenad, ze pokud se zvysuje rychlost pohybu kon€, soucasné se zvysuje napéti
Vv otézich i tlak na hibet koné.

S ohledem na smér pohybu bylo zjisténo, Ze vybrani jezdci vyuzivali pfi pohybu
na pravou ruku vice levou oté€Z (tzn. vné&jsi otéz) v kroku i v klusu. Pfi pohybu na levou ruku
vSak pouzivali vice vné&jsi otéz pouze v klusu. V kroku byly naméfeny vétsi hodnoty
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ve vnitini otézi. Jezdci tedy obecné vice pouzivali vnéjsi otéz, coz je dle jezdecké teorie
spravné. Konkrétné vnéjsi otéz by méla neustale udrzovat kontakt jezdce s udidlem, vnitini
otéz muze byt v nékterych chvilich i povolena, pokud zrovna neni potieba (Beran 2009;
Heuschmann 2016). Vysledky Warren-Smith et al. (2007) vSak ukazali opa¢né hodnoty, kdy
vetsi RT bylo naméfeno ve vnitini otézi.

6.3 Rovnomérnost RT a SP

Hypotéza H1 po statistickém vyhodnoceni potvrzena nebyla, jelikoz dle hodnot
varia¢niho koeficientu RT nebyl zaznamenan rovnomérny kontakt jezdce s udidlem. U jezdct
nezkusSenych tento vysledek piekvapujici nebyl, ovS§em rovnomérnost RT nebyla zjisténa
ani u zkusenych jezdcu. Pfi¢inou mize byt napiiklad nedostatecna znalost korektni aplikace
pomucky ruky, neznalost vyuzitych koni ¢i jejich neptijezdénost.

Na zakladé naméfenych dat vyplyva, ze dochazi k vétsi variabilité RT v kroku
nez V klusu. Tento vysledek je zcela logicky vzhledem Kk tomu, Ze béhem jednotlivych fazi
tohoto chodu dochazi k pravidelnému natahovani a zkracovani krku (McGreevy et al. 2018)
a pokud jezdec nejde idealné¢ s pohybem koné, dochazi k vétsim vykyvim RT. Hodnoty
variaéniho koeficientu SP ukazuji presny opak. Variabilita tlaku na hibet koné byla vétsi
v Klusu. To muze souviset s tim, ze klus ma na rozdil od kroku fazi vznosu a je proto
(2020), ktefi testovali SP navic i ve cvalu, kde byla variabilita vysledki SP jesté veétsi.
Lze tedy tvrdit, Ze s rostouci rychlosti kon¢ roste variabilita tlaku na hibet kong.

V budoucich vyzkumech by bylo vhodné zméfit i rovhomérnost RT a SP b&hem
ruznych cvikli. Dale by bylo zajimavé do studie zapojit jesté¢ zkuSené&jsi jezdce s bohatSimi
zkuSenostmi nebo testovat jezdce na dobfe znamych ¢i ptijezdénéjSich konich.

6.4 Zavislost mezi RT a SP

Hypotéza H2 téZ potvrzena nebyla. Naopak byla zjiSténa pfimad Umérnost
mezi hodnotami RT a SP u zkuSenych i nezkuSenych jezdcl. ZvySujici se hodnoty RT
pii pfechodu do nizsiho chodu ¢i do zastaveni jsou v potadku, jelikoz by mél jezdec tento
prechod provadét pomoci série polovi¢nich zadrzi (Karl 2017). Soucasné zvysujici se hodnoty
SP mohou byt vysvétleny silnym sevienim stehen a kolen jezdce, ¢imz mohlo dojit
ke zvétseni tlaku na hibet koné (Ritter 2020). Nicméné pokud by jezdec provedl piechod
skutecné korektné, vzptimil svou pozici v sedle a zaroven odleh¢il své sedaci kosti (FN 2017;
Ritter 2020), hodnoty SP by teoreticky mohly klesat. Nicméné to je zalezitosti budoucich
vyzkumi.

Pti prechodu do niz§iho chodu ¢i do zastaveni tlak v otézich vzdy vyznamné vzrostl,
coz potvrzuji i dalsi studie (Warren-Smith et al. 2007; Kuhnke et al. 2010; Hawson et al.
2014). Egenvall et al. (2018) na rozdil od nas mé&fili RT i pii prechodu z klusu do zastaveni,
pfi némz zaznamenali vyznamné vétsi tlak v otézich v porovnani s pfechodem klus-krok
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¢i krok-zastaveni. Také potvrzuji, ze pii prechodu do chodu vyssiho je RT mens$i nez
pfi pfechodu do nizsiho chodu.

Vysledné hodnoty SP jsou vSak obtizn¢ srovnatelné s dalSimi vyzkumy vzhledem
k tomu, ze dosud nikdo nevénoval pfili§ velkou pozornost tlaku na hibet koné b&hem
samotného prechodu. Testovan byl pouze tlak na hibet koné jiz v zastaveni (Jeffcott et al.
1999; de Cocq et al. 2006; de Cocq et al. 2009).

6.5 Vliv laterality jezdce na RT a SP

Po statistické analyze hypotézy H3 bylo zjisténo, ze lateralita jezdce vyznamné
ovlivituje tlak aplikovany do otézi i1 tlak na hibet koné. Obecnym problém studovani vlivu
laterality jezdce je niZsi pocet jezdcl levaki oproti pravakim.

Vliv laterality jezdce je v mnoha studiich méficich RT sporny (Egenvall et al. 2015b;
Eisersio et al. 2015). Nase vysledky se vSak shoduji se studii Egenvall et al. (2018), ktera také
potvrzuje, ze vétsi RT bylo u pravaki zaznamenano v pravé otézi a u levaku bylo RT vétsi
naopak v levé otézi. Vyzkum Egenvall et al. (2015b) vSak tvrdi, Ze pravaci aplikuji vétsi RT
do levé otéze, ovSem vysledky tohoto testovani jsou, jak uz bylo zminéno, nejasné.

Vyzkumy zabyvajici se méfenim SP zatim nejsou pfili§ zaméfené na testovani vlivu
laterality at’ uZ koné, nebo jezdce. Nicméné Gunst et al. (2019) tvrdi, Ze pokud jezdec sedi
ktive a je prohnuty v boku, plisobi menSim SP pravé na té strané, na které je prohnuty. Pokud
bychom toto tvrzeni aplikovali na nase vysledky, je mozné, Ze se pravaci vice prohybaji
V levém boku a levaci naopak v pravém boku. Tim padem hodnota SP u pravaka vrista
na pravé strané sedla a u levakl na levé strané.
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[ Zavér

Prace byla zaméfena na studium taktilné-kinestetického komunika¢niho kodu
mezi koném a jezdcem. V ramci literarni reSerSe tudiz byla popsana zakladni biomechanika
pohybu koné a nasledn¢ podrobné charakterizovany zakladni pomiicky jezdce a jejich spravna
koordinace. Vzhledem K pouziti tenzometri a tlakové deCky bylo rovnéz klicové piiblizit

i rozvoj modernich technologii v oblasti jezdectvi a také zminit stru¢né vysledky dostupnych
relevantnich studii.

e Pouzit¢ tenzometry a tlakovdA decka jsou dostacujici pro studium
taktilné-kinestetického komunikac¢niho kédu mezi koném a jezdcem a manipulace
S nimi je pomérn¢ snadna. Do budoucna by bylo vhodné jesté 1épe synchronizovat
ob¢ tato zafizeni pro presnéjsi vysledky méfeni.

e Nebylo potvrzeno, ze rovnomérny kontakt jezdce sudidlem je piimo zavisly
na rovnomérném rozlozeni tlaku jezdce na hibet kon¢. Nase vysledky totiz zobrazuji
prilis velkou variabilitu naméfenych dat z tenzometri jak u nezkuSenych jezdci,
tak u jezdct zkuSenych. Tyto vysledky mohou souviset s nekorektnim pouzitim
pomucky ruky, neznalosti vyuZzitych koni ¢i jejich nepfijezdénosti.

e Nebylo potvrzeno, ze pii ptechodu do zastaveni ¢i do niz8iho chodu je tlak nepiimo
umérny tlaku sedu. Z nasich vysledkt vyplyva, ze mezi RT a SP existuje spiSe pfima
pii provadéni piechodu, coz mohlo zvysit hodnoty SP. Hodnoty RT i SP
pfi prechodech byly vZdy vyssi v porovnani se sekvencemi kroku ¢i klusu.

e Bylo potvrzeno, ze lateralita jezdce zpUsobuje asymetricky tlak v otézich a v sedu.
Ackoli mnoho studii ukazuje ohledné laterality nejasné vysledky, na zéklad¢ analyzy
rozptylu byl vramci této prace zjistén statisticky vyznamny vliv. Pravaci tedy
aplikuji vétsi tlak do pravé otéZze a levaci naopak do levé otéZze bez ohledu
na zkuSenost jezdce.

Nepotvrzeni nami stanovenych hypotéz muze byt zplisobeno velkymi mezerami
v jezdeckém vzdélani. Hypotézy byly totiz stanoveny dle jezdecké teorie, nikoliv podle realné
situace, kdy ani zkuseny jezdec nemusi nutné aplikovat korektné své pomucky ruky, sedu
a holené. V dnesni dobé jsou velmi rozSifené Spatné zplsoby vycviku koni i jezdcl
(pt. soucasné pouziti pomucky ruky a holenég, pouzivani piili§ silné pomicky ruky ¢i holené,
jezdéni koné za kolmici, pouzivani vyvazovani kong, ...). Mozn4 by tedy byla potfeba zména
dobach se jezdci ucili nejprve vice nez rok jen na lonzi bez pouzivani pomicky ruky.
Po ziskani rovnovahy se teprve zacali ucit tuto pomiicku.

V ¢asti literarni reSerSe popisujici moderni technologie bylo charakterizovano mnoho
vlivl, které ovlivituji napéti v otézich 1 tlak jezdce na hibet koné. Proto maji studie zabyvajici
se me¢fenim RT a SP jisté velky potencidl do budoucna.

69



8 Literatura

Alvarez CG, Rhodin M, Bobbert MF, Meyer H, Weishaupt MA, Johnston C, van Weeren PR. 2006.
The effect of head and neck position on the thoracolumbar kinematics in the unridden horse.
Equine Veterinary Journal, 38(S36), 445-451.

Anthony D, Telegin DY, Brown D. 1991. The origin of horseback riding. Scientific American, 265(6),
94-101.

Arruda TZ, Brass KE, Flavio D. 2011. Thermographic assessment of saddles used on jumping horses.
Journal of Equine Veterinary Science, 31(11), 625-629.

Back W & Clayton HM. 2013. Equine locomotion. Elsevier Health Sciences. Saunders Ltd.
Netherlands.

Barrey E. 1999. Methods, applications and limitations of gait analysis in horses. The veterinary
journal, 157(1), 7-22.

Becker-Birck M, Schmidt A, Wulf M, Aurich J, von der Wense A, Mostl E, Aurich C. 2013. Cortisol
release, heart rate and heart rate variability, and superficial body temperature, in horses lunged
either with hyperflexion of the neck or with an extended head and neck position. Journal
of Animal Physiology and Animal Nutrition, 97(2), 322-330.

Belasik P. 2019. Dressage for No Country: Finding Meaning, Magic and Mastery in the Second Half
of Life. Trafalgar Square Books. United States of America.

Belock B, Kaiser LJ, Lavagnino M, Clayton HM. 2012. Comparison of pressure distribution under
a conventional saddle and a treeless saddle at sitting trot. The Veterinary Journal, 193(1), 87-91.

Beran A. 2009. S respektem!: ohleduplné gymnastické vycvikové metody. Brazda. Praha.

Buchner HHF, Savelberg HHCM, Schamhardt HC, Barneveld A. 1995. Temporal stride patterns
in horses with experimentally induced fore- or hindlimb lameness. Equine veterinary journal,
27(S18), 161-165.

Bystrom A, Stalfelt A, Egenvall A, von Peinen K, Morgan K, Roepstorff L. 2010. Influence of girth
strap placement and panel flocking material on the saddle pressure pattern during riding
of horses. Equine Veterinary Journal, 42, 502-509.

Clayton HM. 1989. Terminology for the description of equine jumping kinematics. Journal of Equine
Veterinary Science, 9(6), 341-348.

Clayton HM. 1994a. Comparison of the collected, working, medium and extended canters. Equine
Veterinary Journal, 26(S17), 16-19.

Clayton HM. 1994b. Comparison of the stride kinematics of the collected, working, medium
and extended trot in horses. Equine Veterinary Journal, 26(3), 230-234.

Clayton HM. 1995. Comparison of the stride kinematics of the collected, medium, and extended walks
in horses. American Journal of Veterinary Research. 56(7), 849-52.

Clayton HM. 2016. Horse species symposium: Biomechanics of the exercising horse. Journal
of animal science, 94(10), 4076-4086.

Clayton HM, Belock B, Lavagnino M, Kaiser LJ. 2013. Forces and pressures on the horse’s back
during bareback riding. The Veterinary Journal, 195(1), 48-52.

70



Clayton HM, O’Connor KA, Kaiser LJ. 2014. Force and pressure distribution beneath a conventional
dressage saddle and a treeless dressage saddle with panels. The Veterinary Journal, 199(1), 44-
48.

Clayton HM & Hobbs SJ. 2019. A review of biomechanical gait classification with reference
to collected trot, passage and piaffe in dressage horses. Animals, 9(10), 763.

Clayton HM, Larson B, Kaiser LJ, Lavagnino M. 2011. Length and elasticity of side reins affect rein
tension at trot. The Veterinary Journal, 188(3), 291-294.

Clayton HM, Singleton WH, Lanovaz JL, Cloud GL. 2003. Measurement of rein tension during
horseback riding using strain gage transducers. Experimental Techniques, 27(3), 34-36.

Clayton HM, Singleton WH, Lanovaz JL, Cloud GL. 2005. Strain gauge measurement of rein tension
during riding: a pilot study. Equine and Comparative Exercise Physiology, 2(3), 203-205.

Cooper JJ. 1998. Comparative learning theory and its application in the training of horses. Equine
Veterinary Journal, 30(S27), 39-43.

Cerna¢ MD. 2006. Dreziira — perfektni technika: chody a cviky. Montanex. Ostrava.

CJF. 2010. Texty pro drezurni rozhod¢i. The Federation Equestre Internationale. Available from
http://www.cjf.cz/files/stranky/dokumenty/pravidla/07Texty _pro_drez_rozhodci_2010.pdf
(accessed January 2021).

CJF. 2020. Drezurni pravidla. The Federation Equestre Internationale. Available from
http://www.cjf.cz/files/stranky/dokumenty/pravidla/2020/Drezura_2020 FINAL_v20200401.pdf
(accessed January 2021).

de Cocq P, van Weeren PR, Back W. 2006. Saddle pressure measuring: Validity, reliability and power
to discriminate between different saddle-fits. The Veterinary Journal, 172(2), 265-273.

de Cocq P, Clayton HM, Terada K, Muller M, van Leeuwen JL. 2009. Usability of normal force
distribution measurements to evaluate asymmetrical loading of the back of the horse
and different rider positions on a standing horse. The Veterinary Journal, 181(3), 266-273.

de Cocq P, Mooren M, Dortmans A, van Weeren PR, Timmerman M, Muller M, van Leeuwen JL.
2010. Saddle and leg forces during lateral movements in dressage. Equine Veterinary Journal,
42, 644-649.

Dumbell L, Lemon C, Williams J. 2019. A systematic literature review to evaluate the tools
and methods used to measure rein tension. Journal of Veterinary Behavior, 29, 77-87.

Dusek J. 2011. Chov koni. Brazda. Praha.

Eckardt F & Witte K. 2017. Horse—rider interaction: a new method based on inertial measurement
units. Journal of Equine Veterinary Science, 55, 1-8.

Egenvall A, Bystrom A, Roepstorff L, Rhodin M, Eisersio M, Clayton HM. 2018. Modelling rein
tension during riding sessions using the generalised additive modelling technique. Comparative
Exercise Physiology, 14(4), 209-221.

Egenvall A, Clayton HM, Eisersio M, Roepstorff L, Bystrom A. 2019. Rein tension in transitions
and halts during equestrian dressage training. Animals, 9(10), 712.

Egenvall A, Eisersio M, Roepstorff L. 2012. Pilot study of behavior responses in young riding horses
using 2 methods of making transitions from trot to walk. Journal of Veterinary Behavior, 7(3),
157-168.

71



Egenvall A, Eisersio M, Rhodin M, van Weeren R, Roepstorff L. 2015b. Rein tension during canter.
Comparative Exercise Physiology, 11(2), 107-117.

Egenvall A, Roepstorff L, Eisersio M, Rhodin M, van Weeren R. 2015a. Stride-related rein tension
patterns in walk and trot in the ridden horse. Acta Veterinaria Scandinavica, 57(1), 89.

Egenvall A, Roepstorff L, Rhodin M, Eisersio M, Clayton HM. 2016. Maximum and minimum peaks
in rein tension within canter strides. Journal of Veterinary Behavior, 13, 63-71.

Eisersio M, Rhodin M, Roepstorff L, Egenvall A. 2015. Rein tension in 8 professional riders during
regular training sessions. Journal of Veterinary Behavior, 10(5), 419-426.

Eisersio6 M, Roepstorff L, Weishaupt MA, Egenvall A. 2013. Movements of the horse’s mouth
in relation to horse—rider kinematic variables. The Veterinary Journal, 198, e33-e38.

Engell MT, Clayton HM, Egenvall A, Weishaupt MA, Roepstorff L. 2016. Postural changes and their
effects in elite riders when actively influencing the horse versus sitting passively at trot.
Comparative Exercise Physiology, 12(1), 27-33.

Estride.  2020. Estride  Harmony: a saddle pressure  mat.  Available  from
https://www.estride.store/harmony (accessed January 2021).

Faber M, Schamhardt H, van Weeren R, Johnston C, Roepstorff L, Barneveld AB. 2000. Basic three-
dimensional kinematics of the vertebral column of horses walking on a treadmill. American
journal of veterinary research, 61(4), 399-406.

Farley CT & Taylor CR. 1991. A mechanical trigger for the trot-gallop transition in horses. Science,
253(5017), 306-308.

FEI. 2010. FEI Round-Table Conference Resolves Rollkur Controversy. Available from
https://inside.fei.org/news/fei-round-table-conference-resolves-rollkur-controversy
(accessed January 2021).

FEI. 2020. FEI values. Available from https://inside.fei.org/fei/about-fei/values (accessed January
2021).

FN. 2017. The principles of riding: Basic training for horse and rider. Quiller Publishing Ltd. United
Kingdom.

Foxlin E. 1996. Inertial head-tracker sensor fusion by a complementary separate-bias Kalman filter.
In Proceedings of the IEEE 1996 Virtual Reality Annual International Symposium (pp. 185-194).
IEEE.

Fruehwirth B, Peham C, Scheidl M, Schobesberger H. 2004. Evaluation of pressure distribution
under an English saddle at walk, trot and canter. Equine veterinary journal, 36(8), 754-757.

Granatosky MC, Bryce CM, Hanna J, Fitzsimons A, Laird MF, Stilson K, Ross CF. 2018. Inter-stride
variability triggers gait transitions in mammals and birds. Proceedings of the Royal Society B,
285(1893), 20181766.

Greve L & Dyson S. 2013. The horse—saddle—rider interaction. The veterinary journal, 195(3), 275-
281.

Groesel M, Zsoldos RR, Kotschwar A, Gfoehler M, Peham C. 2010. A preliminary model study
of the equine back including activity of longissimus dorsi muscle. Equine Veterinary Journal, 42,
401-406.

72



Gunst S, Dittmann MT, Arpagaus S, Roepstorff C, Latif SN, Klaassen B, Weishaupt MA. 2019.
Influence of functional rider and horse asymmetries on saddle force distribution during stance
and in sitting trot. Journal of equine veterinary science, 78, 20-28.

Hampson A & Randle H. 2015. The influence of an 8—week rider core fitness program on the equine
back at sitting trot. International Journal of Performance Analysis in Sport, 15(3), 1145-1159.

Hausberger M, Roche H, Henry S, Visser EK. 2008. A review of the human—horse relationship.
Applied animal behaviour science, 109(1), 1-24.

Hawson LA, Salvin HE, McLean AN, McGreevy PD. 2014. Riders' application of rein tension
for walk-to-halt transitions on a model horse. Journal of Veterinary Behavior, 9(4), 164-168.

Heleski CR, McGreevy PD, Kaiser LJ, Lavagnino M, Tans E, Bello N, Clayton HM. 2009. Effects
on behaviour and rein tension on horses ridden with or without martingales and rein inserts.
The Veterinary Journal, 181(1), 56-62.

Heuschmann G. 2012. Kdyby koné mohli kficet. Brazda. Praha.

Heuschmann G. 2016. Collection or Contortion?: Exposing the Misconceptions and Exploring
the Truths of Horse Positioning and Bend. Trafalgar Square Books. United States of America.

Hoyt DF & Taylor CR. 1981. Gait and the energetics of locomotion in horses. Nature, 292(5820), 239-
240.

Christensen JW, Beekmans M, van Dalum M, van Dierendonck M. 2014. Effects of hyperflexion
on acute stress responses in ridden dressage horses. Physiology & behavior, 128, 39-45.

Christensen JW, Zharkikh TL, Antoine A, Malmkvist J. 2011. Rein tension acceptance in young
horses in a voluntary test situation. Equine veterinary journal, 43(2), 223-228.

Ipos Technology. 2020. Ipos Rein Sensor. Available from https://www.ipostechnology.com/product-
page/ipos-rein-sensor (accessed January 2021).

Janura M, Cabell L, Svoboda Z, Dvorakova T, Haltmayer E, Janurova E. 2012. A review of pressure
measurement on the contact surface between the horse and the rider. Pferdeheilkunde, 28(5),
583-593.

Janura M, Peham C, Dvorakova T, Elfmark M. 2009. An assessment of the pressure distribution
exerted by a rider on the back of a horse during hippotherapy. Human movement science, 28(3),
387-393.

Jeffcott LB. 1980. Disorders of the thoracolumbar spine of the horse — a survey of 443 cases. Equine
veterinary journal, 12(4), 197-210.

Jeffcott LB, Holmes MA, Townsend HGG. 1999. Validity of saddle pressure measurements using
force-sensing array technology — preliminary studies. The Veterinary Journal, 158(2), 113-119.

Karl P. 2017. Omyly moderni drezury: hledani ,,klasickych* alternativ. Brazda. Praha.

Kienapfel K. 2015. The effect of three different head—neck positions on the average EMG activity
of three important neck muscles in the horse. Journal of animal physiology and animal nutrition,
99(1), 132-138.

Kienapfel K, Link Y, Borstel UKV. 2014. Prevalence of different head-neck positions in horses shown
at dressage competitions and their relation to conflict behaviour and performance marks. PloS
one, 9(8), €103140.

73



Kotschwar AB, Baltacis A, Peham C. 2010. The effects of different saddle pads on forces and pressure
distribution beneath a fitting saddle. Equine veterinary journal, 42(2), 114-118.

Kuhnke S, Dumbell L, Gauly M, Johnson JL, McDonald K, von Borstel UK. 2010. A comparison
of rein tension of the rider's dominant and non-dominant hand and the influence of the horse's
laterality. Comparative Exercise Physiology, 7(2), 57-63.

Lashley MJ, Nauwelaerts S, Vernooij JCM, Back W, Clayton HM. 2014. Comparison of the head
and neck position of elite dressage horses during top-level competitions in 1992 versus 2008.
The Veterinary Journal, 202(3), 462-465.

Levine MA. 2005. Domestication and early history of the horse. The domestic horse: the origins,
development and management of its behaviour, 5-22.

Mackechnie-Guire R, Mackechnie-Guire E, Fisher M, Mathie H, Bush R, Pfau T, Weller R. 2018.
Relationship between saddle and rider kinematics, horse locomotion, and thoracolumbar
pressures in sound horses. Journal of equine veterinary science, 69, 43-52.

Manfredi JM, Rosenstein D, Lanovaz JL, Nauwelaerts S, Clayton HM. 2009. Fluoroscopic study
of oral behaviours in response to the presence of a bit and the effects of rein tension.
Comparative Exercise Physiology, 6(4), 143.

Marey EJ. 1873. La machine animale: locomotion terrestre et aérienne. Germer Bailliére. France.

Martin P, Cheze L, Pourcelot P, Desquilbet L, Duray L, Chateau H. 2016. Effect of the rider position
during rising trot on the horse’s biomechanics (back and trunk kinematics and pressure
under the saddle). Journal of biomechanics, 49(7), 1027-1033.

McCue ME, Bannasch DL, Petersen JL, Gurr J, Bailey E, Binns MM, Mickelson JR. 2012. A high
density SNP array for the domestic horse and extant Perissodactyla: utility for association
mapping, genetic diversity, and phylogeny studies. PLoS Genet, 8(1), e1002451.

McGreevy PD, Hawson LA, Salvin H, McLean AN. 2013. A note on the force of whip impacts
delivered by jockeys using forehand and backhand strikes. Journal of Veterinary Behavior, 8(5),
395-399.

McGreevy PD, Christensen JW, von Borstel UK, McLean A. 2018. Equitation science. John Wiley
& Sons Ltd. United Kingdom.

McGreevy PD & MclLean AN. 2007. Roles of learning theory and ethology in equitation. Journal
of Veterinary Behavior, 2(4), 108-118.

McGreevy PD, McLean AN, Warren-Smith AK, Waran N, Goodwin D. 2005. Defining the terms and
processes associated with equitation. Proceedings of the 1st International Equitation Science
Symposium. Australian Equine Behaviour Centre, Melbourne, Australia, 10-43.

McLean AN & Christensen JW. 2017. The application of learning theory in horse training. Applied
Animal Behaviour Science, 190, 18-27.

McLean AN. & McGreevy PD. 2010. Horse-training techniques that may defy the principles
of learning theory and compromise welfare. Journal of Veterinary Behavior, 5(4), 187-195.

*McLean M & McLean A. 2008. Academic horse training: equitation science in practice. Australian
Equine Behaviour Centre. Australia.

74



Meschan EM, Peham C, Schobesberger H, Licka TF. 2007. The influence of the width of the saddle
tree on the forces and the pressure distribution under the saddle. The Veterinary Journal, 173(3),
578-584.

Moore J. 2010. General biomechanics: the horse as a biological machine. Journal of equine veterinary
science, 30(7), 379-383.

Odberg FO & Bouissou MF. 1999. The development of equestrianism from the baroque period
to the present day and its consequences for the welfare of horses. Equine Veterinary Journal,
31(S28), 26-30.

Peham C, Kotschwar AB, Borkenhagen B, Kuhnke S, Molsner J, Baltacis A. 2010. A comparison
of forces acting on the horse’s back and the stability of the rider’s seat in different positions
at the trot. The Veterinary Journal, 184(1), 56-59.

Peham C, Licka T, Schobesberger H, Meschan E. 2004. Influence of the rider on the variability
of the equine gait. Human Movement Science, 23(5), 663-671.

Peham C & Schobesberger H. 2004. Influence of the load of a rider or of a region with increased
stiffness on the equine back: a modelling study. Equine veterinary journal, 36(8), 703-705.

Podhajsky A. 2013. The complete training of horse and rider. Doubleday. New York.

Piccolo L & Kienapfel K. 2019. Voluntary rein tension in horses when moving unridden in a dressage
frame compared with ridden tests of the same horses — a pilot study. Animals, 9(6), 321.

Pugh TJ & Bolin D. 2004. Overuse injuries in equestrian athletes. Current sports medicine reports,
3(6), 297-303.

Pullin JG, Collier MA, Durham CM, Miller RK. 1996. Use of force sensing array technology
in the development of a new equine saddle pad: static and dynamic evaluations and technical
considerations. Journal of Equine Veterinary Science, 16(5), 207-216.

Ramseier LC, Waldern NM, Wiestner T, Geser-von Peinen K, Weishaupt MA. 2013. Saddle pressure
distributions of three saddles used for Icelandic horses and their effects on ground reaction
forces, limb movements and rider positions at walk and tolt. The Veterinary Journal, 198, e81-
e87.

Randle H & McGreevy PD. 2013. The effect of noseband tightness on rein tension in the ridden horse.
Journal of Veterinary Behavior: Clinical Applications and Research, 2(8), e18-e19.

Randle H, Steenbergen M, Roberts K, Hemmings A. 2017. The use of the technology in equitation
science: A panacea or abductive science?. Applied Animal Behaviour Science, 190, 57-73.

Rhodin M, Alvarez CG, Bystrom A, Johnston C, van Weeren PR, Roepstorff L, Weishaupt MA. 2009.
The effect of different head and neck positions on the caudal back and hindlimb kinematics
in the elite dressage horse at trot. Equine Veterinary Journal, 41(3), 274-279.

Rhodin M, Bystrom A, Roepstorff L, Hernlund E, van Weeren PR, Weishaupt MA, Egenvall A. 2018.
Effect of different head and neck positions on kinematics of elite dressage horses ridden at walk
on treadmill. Comparative Exercise Physiology, 14(2), 69-78.

Ritter T. 2020. Drezurni principy zaloZené na biomechanice. Arcaro. Jihlava.

Roost L, Ellis AD, Morris C, Bondi A, Gandy EA, Harris P, Dyson S. 2020. The effects of rider size
and saddle fit for horse and rider on forces and pressure distribution under saddles: A pilot study.
Equine Veterinary Education, 32, 151-161.

75



Schoffmann B. 2006. Stupnice vzdélani koné. Brazda. Praha.

Smiet E, van Dierendonck MC, Sleutjens J, Menheere PPCA, van Breda E, de Boer D, van der Kolk
JH. 2014. Effect of different head and neck positions on behaviour, heart rate variability
and cortisol levels in lunged Royal Dutch Sport horses. The Veterinary Journal, 202(1), 26-32.

Soroko M. & Howell K. 2018. Infrared thermography: current applications in equine medicine.
Journal of Equine Veterinary Science, 60, 90-96.

Symes D & Ellis R. 2009. A preliminary study into rider asymmetry within equitation. The Veterinary
Journal, 181(1), 34-37.

Toft K, Kjeldsen ST, Otten ND, van Galen G, Fjeldborg J, Sinding M, Hansen S. 2020. Evaluation
of dynamic structural disorders in the upper airways and applied rein tension in healthy dressage
horses during riding in different gaits and head-neck positions. Journal of Equine Veterinary
Science, 87, 102934.

Valera M, Bartolomé E, Sanchez MJ, Molina A, Cook N, Schaefer AL. 2012. Changes in eye
temperature and stress assessment in horses during show jumping competitions. Journal
of Equine Veterinary Science, 32(12), 827-830.

van Beek FE, de Cocq P, Timmerman M, Muller M. 2012. Stirrup forces during horse riding:
a comparison between sitting and rising trot. The Veterinary Journal, 193(1), 193-198.

van Erck E. 2011. Dynamic respiratory videoendoscopy in ridden sport horses: effect of head flexion,
riding and airway inflammation in 129 cases. Equine Veterinary Journal, 43, 18-24.

van Oldruitenborgh-Oosterbaan MS, Blok MB, Begeman L, Kamphuis MCD, Lameris MC,
Spierenburg AJ, Lashley MJJO. 2006. Workload and stress in horses: comparison in horses
ridden deep and round (‘rollkur’) with a draw rein and horses ridden in a natural frame with only
light rein contact. Tijdschrift voor diergeneeskunde, 131, 152-157.

van Weeren PR. 2013. About Rollkur, or low, deep and round: Why Winston Churchill and Albert
Einstein were right. The Veterinary Journal, 196(3), 290-293.

Veen |, Killian D, Vlaminck L, Vernooij JCM, Back W. 2018. The use of a rein tension device
to compare different training methods for neck flexion in base-level trained Warmblood horses
at the walk. Equine veterinary journal, 50(6), 825-830.

von Borstel UK & Gliiman C. 2014. Alternatives to conventional evaluation of rideability in horse
performance tests: suitability of rein tension and behavioural parameters. PloS one, 9(1), e87285.

von Peinen K, Wiestner T, von Rechenberg B, Weishaupt MA. 2010. Relationship between saddle
pressure measurements and clinical signs of saddle soreness at the withers. Equine Veterinary
Journal, 42, 650-653.

Waldern NM, Wiestner T, von Peinen K, Alvarez CG, Roepstorff L, Johnston C, Weishaupt MA.
2009. Influence of different head-neck positions on vertical ground reaction forces, linear
and time parameters in the unridden horse walking and trotting on a treadmill. Equine veterinary
journal, 41(3), 268-273.

Wanless M & Myers T. 2017. Rider Biomechanics: An Illustrated Guide. Quiller Publishing Ltd.
United Kingdom.

Waran N & Randle H. 2017. What we can measure, we can manage: The importance of using robust
welfare indicators in Equitation Science. Applied Animal Behaviour Science, 190, 74-81.

76



Warren-Smith AK, Curtis RA, Greetham L, McGreevy PD. 2007. Rein contact between horse
and handler during specific equitation movements. Applied Animal Behaviour Science, 108(1-2),
157-1609.

Weishaupt MA, Wiestner T, von Peinen K, Waldern N, Roepstorff L, van Weeren R, Johnston C.
2006. Effect of head and neck position on vertical ground reaction forces and interlimb
coordination in the dressage horse ridden at walk and trot on a treadmill. Equine veterinary
journal, 38(S36), 387-392.

West D. 2015. Classical Dressage: A Systemic Analysis. International Journal of Systems and Society
(SS), 2(1), 23-43.

Winkelmayr B, Peham C, Friihwirth B, Licka T, Scheidl M. 2006. Evaluation of the force acting
on the back of the horse with an English saddle and a side saddle at walk, trot and canter. Equine
Veterinary Journal, 38(S36), 406-410.

77



9 Seznam pouzitych zkratek a symboli

CPGs = central pattern generators, centralni generatory lokomoce
CJF = Ceska jezdecka federace

DAP = diagonal advanced placement

FEI = Mezinarodni jezdecka federace

GRF = ground reaction force, reakéni sila zemé

IMU = inercialni senzory

LDR = low-deep-round, nenasilna pozice hlavy koné za kolmici
RT = rein tension, napéti v otézich

SF = saddle force, zatizeni zad koni

SP = saddle pressure, tlak na zada kon¢

77V = Zkousky zakladniho vycviku jezdce, jezdecka licence
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10 Samostatné prilohy

Piiloha 1: Shrnuti dostupnych studii zabyvajicich se méfenim RT

Specifikace koni (ny)
Studie Cil studie Specifikace jezdci (n;) Priibéh testovani Vysledky studie
Pouzity tenzometr
Aplikace tenzometru a provedeni ~ ng =1 (zkuseny) e s . A
Clayton et al. o vt _ . Klus a cval na rovnych liniich (v obou otéZich RT Klus ~7-50 N, cval ~7-55 N; vrcholy RT souviseji s dopadem
méfeni RT v otézich béhem n; =1 (zkuseny) . . M o
(2003) jexdeni MLP-100, Transducer Technologies udrzovano podobné RT) nohou koné na zem (klus 2 vrcholy, cval 1 vrchol + 2 mensi)
Clayton et al Vyvoj vhodného senzoru pro ng =1 (lehajici si do otéze) Jizda po kruhu ve vSech chodech v obou
(2005) ' méfeni RT a ur€eni rozsahu N n; =1 (zkuseny) smérech (jezdec instruovan k pouziti vétsiho RT krok 4-43 N, klus 19-51 N, cval 21-104 N

potiebného pro méteni RT

MLP-300, Transducer Technologies

RT)

Warren-Smith

Zjisténi minimalniho rozsahu RT
potiebného k dosazeni

Nk = 22 (nezkuseni/zkuseni)
n; =1 (vodi¢) + 3 jezdci

1. postup: kan veden vodi¢em na dlouhych
otézich (obraty v kroku + zastaveni);

1. postup: primeér RT 10,7 + 1 N; zadna spojitost RT s tepovou
frekvenci; vétsi RT pfi zastaveni; vétsi RT v levé otézi pii obratu vlevo
a vétsi RT v pravé otézi pii obratu vpravo; dlouhé otéze pouze
pomticka otézi

etal. (2007) e o y (nezkuseni/zkuseni) - AU
- ] . : + ; ;
konkrétnich pohybi kon& Signal Scribe, Crafted Technology 2. postup: krok a klus s jezdcem 2. postup: priimér RT 7,4 0,7 N; RT se mezi otéZemi nelisi; vetsi RT
pii zastaveni; vétsi RT v levé otéZi pfi obratu vlevo a vétsi RT v pravé
otéZzi pii obratu vpravo; kromé otézi i vliv pomutcky holeni a sedu
jezdce
. Mefeni vlivu martingalu N = 4 (zkusenost s martingalem) Pracovni Klus na rovné linii, pfechod do kroku, - o5 6\ (max. 10-12 N), elastické viozky i >20 N; neni v§znamny
Heleski etal. a elastickych vioZek do otei n; =9 (nezkuseni) zména sméru, pracovni Klus; stidini tfi vliv téchto 3 podminek na konfliktni chovani a pozici usi; nizsi pozice
(2009) na RT, konfliktni chovani, pozici J podminek (martingal/elastické vlozky/prosté P P > p

hlavy a usi

MLP-75, Transducer Technologies

otéze), které testovany v nahodném potadi

hlavy pii pouziti martingalu; RT primérné nejvétsi u martingalu

Manfredi et al.

Pouziti fluoroskopie k porovnani
chovani huby koné pfi pouziti

Nk = 6 (stiedné€ zkuseni)
n; =1 (zkuseny)

Pouziti fluoroskopie, sledovani chovani
bez RT, poté RT 25+ 5 N (aplikace RT

Vyrazny rozdil mezi konimi; vyrazny rozdil pfi pouziti RT a bez RT
(bez RT huba spie klidna, vyznamné vice pohybi jazyka pti pouziti

(2009) 3 rtiznych udidel a RT 25+ 5 N MLP-75, Transducer Technologies trenérem stojicim za koném) RT; zadny vyznamny rozdil mezi udidly
RT krok 7 N; klus 11 N; cval 16,5 N; krok-zastaveni 16,2 N
K levak RT leva otéz 14,6 + 1,6 N, prava otéz 144 + 1,6 N
Kuhnke et al. Zkou]mﬂam symetrlei RT urjezdcu nkf 2 (stredfle ,zkusen,l, pravak a levak) 4x prechod krok-zastaveni, 3 kruhy v kroku, Kun pravak RT leva otéz 11 = 1,6 N, prava otéz 10,7+ 1,5 N
(2010) pravaki a vliv koné pravaka n= 11 (zk_usem, pravaci) pracovnim klusu a cvalu v kazdém sméru
&i levaka Signal Scribe, Crafted Technology U znamych koni pouzito mensi RT; u neznamych koni vyznamné vétsi
rozdil v RT mezi pravou a levou otézi (vysledky prevedeny z kgF na N)
Analyza rozsahu RT pfi pouziti g (oqpecifikovano) Vodi€ vede kon€ v klusu po rovné linil; délky o oo cricke otéze: neutrdlni ~1-13 N, dels ~1-7 N, kratsi ~3-30 N
Clayton et al. riznych délek a materialt _ Sy otézi: neutralni, delsi a kratsi (vzdy posun o 10 S Lo 1 r «
. o . n;=1 (vodic) . - oy L RT elastické volngjsi: neutralni ~3-7 N, delsi ~1-4 N, kratsi ~5-13 N
(2011) vyvazovacich otézi bez vlivu cm); materialy otézi: 1 neelasticky, 2 typy

jezdce

MLP-75, Transducer Technologies

elastickych

RT elastické pevnéjsi: neutralni ~2-11 N, delsi ~1-5 N, kratsi ~3-16 N

Christensen
etal. (2011)

Zjisténi velikosti RT, ktery mladi
nezkuseni kon€ snesou v piipadé,
ze natazenim se do otézi ziskaji
krmivo; vliv RT na tepovou
frekvenci a projev konfliktniho
chovani

N = 15 (mladi, nezkuSeni)
n; =1 (lovek s krmivem)
Signal Scribe, Crafted Technology

Kun v boxe se natahuje za krmivem; kazdy

testovaci den 2X kontrolni test (volné otéze),
1x stiedni a 1x kratké otéze; nahravano RT,

tepova frekvence a chovani

Pramér RT u kratkych otézi: 1. den 10,2 N, 2. den 6 N, 3. den 5,7 N;
koné se nautili RT vyhybat (odvraceni od krmiva), nedoslo k habituaci;
na kratké otéZi vice projevi konfliktniho chovani; zadny vliv RT

na tepovou frekvenci




Egenvall et al.

(2012)

Zaznamenani chovani mladych
koni pfi uéeni pfechodl

do nizsiho chodu pomoci dvou
metod; 3 kategorie chovani (kan
tla¢i proti udidlu; kun se vyhyba
tlaku udidla; zpomaleni)

Nk = 4 (mladi, nezku$eni)
n; = 4 (nezkuseni/zkusSeni, znami)
Signal Scribe, Crafted Technology

Pouziti metody 1 (zmirnéni RT pii prvnim
naznaku zpomaleni) a metody 2 (zmirnéni RT
az po provedeni celého prechodu) pii piechodu
z klusu do kroku (minimalni pouziti pomucky
sedu a holeni), jizda na kruhu v obou smérech

Metoda 1: primér RT leva otéz 14 N, prava otéz 13 N

Metoda 2: praimér RT leva i prava ot¢z 23 N; u metody 1 mensi RT
a méné tlaceni koné proti udidlu; zpomaleni vice u mensiho RT

Eisersio et al.

Zkoumani vlivu RT a pohybt
ruky jezdce na chovani kong;

nk =7 (zku$eni/1 stfedné zkuseny)
n; =7 (zndmi)

Klus na pase na volné otézi (volna pozice
hlavy) a na otézi (hlava mirné pied kolmici
¢i na kolmici); nahodné potadi pozic hlavy;

RT na volné otézi ~0-5 N; na otézi ~7-20 N; pohyby huby nejvice
spojené s fazi vznosu u pozice na otézi, na volné otézi mensi rozdily;
vliv pozice hlavy neprokazan u pozice usi, pohybti ocasu a hazeni

(2013) porovnanly]ezv(%.em kong na oteZi 2357 JR S-Beam, Futek natadeni na video a sledovani chovani snimek hlavou; RT v pravé otézi vétsi; RT v této studii té€Zko interpretovatelné
a na volné otézi . N . : X 1ik
za snimkem (25 snimki/s) (RT se mezi kofimi a jezdci znacéné lisilo)
_ . . Testovani 3 délek nanosniku: normalni,
Randle U M = 6 (nespecifikovéno) tEsnéji a volngjsi (vzdy o jednu diru); Pramér RT tsn&ji nanosnik 2,52 N, volngji nanosnik 2,63 N;
& McGreevy Zkoumani vlivu nanosniku na RT ~ nj=1 (nespecifikovano) . -Krok K —> krok-kI , T . .
(2013) Signal Scribe, Crafted Technology provedeni zastaveni-krok — krok — krok-klus ~ RT vyrazné ovlivnéno utazenim nanosniku
' — klus — klus-krok — krok — krok-zastaveni
Determinace praimérného RT Nk =1 (pouze model kon¢) O . . A . . .
Hawson et al. aplikovaného jezdci pii prechodu ;= 12 (10 pravékii + 2 ambilateralni) Jezdec aplikuje pomtcky pro piechod Pramér RT prava otéz 3,18 N, leva otéz 5,05 N;
(2014) P J pitp ) P krok-zastaveni kazdych 20 s (celkem 10x) Pramér RT pro zastaveni prava otéz 6,24 N, leva otéz 8,58 N

Z kroku do zastaveni

Signal Scribe, Crafted Technology

Christensen

Studovani stresovych reakci koni
jezdénych ve 3 riznych pozicich
hlavy (volngjsi, na kolmici,

N, = 15 (zkusSeni)
n; = 13 (zkuseni, znami)

Piedvedeni koné ve vSech chodech béhem
10 minut v jedné z pozic hlavy (v jeden den

Primeér RT volngjsi pozice ~12 N, na kolmici ~21 N, hyperflexe ~23
N; u volngjsi pozice vyznamné nizsi RT; koncentrace kortizolu ihned

etal. (2014) hyperflexe); sledovana tepova g - pouze jedna pozice, 3 testovaci dny tedy); po testovani nejvyssi u hyperflexe; nevyrazné rozdily v tepové
frekvence, koncentrace kortizolu Signal Scribe, Crafted Technology odbéry vzork slin vzdy pted a po testovani frekvenci; u volnéjsi pozice méné projevt konfliktniho chovani
ve slinach, chovani a RT
von Bprstel Posguzem V,Ztahli mezi o nkf 46 (ml,adl,’ nezkuseni) - Kun jezdén zndmym Jc_azdcem, _V]ezdltelnost Primér RT 7,5-23 N; max. RT 98,2 N; horsi hodnoceni jezditelnosti
& Glifiman jezditelnosti koné, jeho chovanim  nj = 15 (znami) + 3 rozhodci hodnocena rozhod¢imi ze zeme, & varistaiicim RT a chovanim iako ie $vihani ocasem & plageni
(2014) aRT Signal Scribe, Crafted Technology poté 1 z rozhodgich odjezdil 2-5 min P J JakoJ P
Pramér RT krok 14-15 N, klus 23-25 N, prodlouzeni 30 N; pii ohybani
Egenvall etal. | Analyza RT v jednotlivich fazich ﬂk: 61 ?Z(l?lf:;‘is"“z‘::; frll‘l,‘)‘sem) Pedvedent rutinniho tréninku s vyuzitim viech "f;i‘:j; AOPE:(?I(I)’;’;CYI}’,UISI‘;S%E? E‘}“;g}‘lﬁﬁ‘}fﬁgﬁs‘fdek‘(’jfmd
(2015h) chodu v kroku a klusu i ’ zakladnich chodt p P Y ¥ P

Vyrobeny tenzometr

vétsi RT; v kroku nejvétsi RT pfi doslapnuti zadni koncetiny na zem;
vétsi RT v klusu ve fazi vznosu

Eisersio et al.

Meéfeni RT v riznych chodech,

Ny = 24 (mladi nezku$eni/zkuseni)
n; = 8 (zkuseni, znami)

Predvedeni rutinniho tréninku s vyuzitim vSech

Primér RT krok 14-15 N, pracovni klus 20-23 N, lehky klus 16-17 N,
pracovni cval 25-28 N, cval v lehkém sedu 17-20 N; min. O N,

(2015) prechodech a cvicich Vyrobeny tenzometr zdkladnich chod max. 166 N; nezjiitén vyznamny vliv laterality jezdce & koné
, o . _ , _ _ Primér RT zkusSeny kun 24,2 N; mlady kan 28,7 N; nezkuseny kan
Egenvall etal, | Analyza RT uriznych jezded i = 24 (mladi nezkuSeni/zkuSeni) Pedvedent rutinniho tréninku s vyuzitim viech 13,3 N; prodlouzeni 25 N, shromazdéni 15,5 N; lehky sed 18,2 N,
ve cvalu a jejich schopnost n; = 8 (zkuSeni, znadmi) . . . . VI vl x .
(2015a) . < A zékladnich choda pracovni sed 21,8 N; vnitini otéz 21,2 N, vnéjsi otéz 18,8 N;
nasledovat pohyb koné Vyrobeny tenzometr - < .
nejmensi RT ve cvalu u faze vznosu
Egenvall etal. | Analyza RT béhem cvalovych nk_: 23 (nevz kursem{zk'u Sent) Pfedvedeni rutinniho tréninku s vyuzitim vSech RVT oval . 8.8 i 9’,2 N, m ax. 5?’8 = 33,5 VI.\I; nejxet51 RT ve (,:valu
S n; = 8 (zkuSeni, znami) . . . pti dotyku diagonalniho paru koncetin zem¢; mensi RT v lehkém sedu
(2016) skokti , zakladnich chodt . # o » .
Vyrobeny tenzometr oproti pracovnimu; vétsi RT pti prodlouzeni
Velké rozdily RT mezi jezdci; nejmensi RT v kroku (poté klus a cval);
Egenvall et al. Zhodnogem mtervakce kun:jezdec nkj 17 (ne;kqsem{zk})sem) Picdvedeni rutinniho tréninku s sitim viech 5 koni lev\'/aku —u4 ,me?é!,RT \!Vleve ote,21; 11 kvom pravaki — jen
skrze otéze a zmény RT béhem n; = 6 (zkuseni, znami) . . . ’ u 4 mensi RT v pravé otézi; 1 kiin ohebny na ob¢ strany — mensi RT
(2018) zakladnich chodt

riznych fazich rutinniho tréninku

Vyrobeny tenzometr

Vv levé otézi; max. RT presahlo 200 N (cval)




Porovnani délky chodu a RT
V zavislosti na povrchu

ng = 11 (stfedné zkuseni)

Vodi¢ vede koné z levé strany v klusu po rovné
linii; testovany 4 moznosti: vyvazovaci

Pramér RT Concord Leader 0,17 N (tvrdy) a 0,19 N (me&kky),
vyvazovaci otéze 1,53 N (tvrdy), 1,35 N (mé&kky); max. RT Concord

Veenetal. [ o' ohvbu bez jezdce ni =1 (vodic) ot&ze/tvrdy povreh, vyvazovaci otéze/mekky  Leader 16 N, vyvazovaci otéZe 47 N; Concord Leader vysi % RT 0 N;
(2018) )
(2 metody: vyvazovaci otéze, Rein tension device, Utrecht University povrch, Concord Leader/tvrdy povrch, prumérné RT na mekkém povrchu mensi; RT v pravé otézi vétsi
Concord Leader) Concord Leader/ mé&kky povrch nez V levé (mozny vliv vodiée)
Zkourr.lanlr pryech.o di oL N, = 18 (nezkuseni/zkuseni) Ptedvedenti rutinniho tréninku s vyuzitim vSech ~ Pramér RT piechod krok-zastaveni 9,4 N, ptechod klus-zastaveni
Egenvall etal. | profesionalnich jezdct jezdicich _ o . . o Lo . . . . wxr . © s
(2018) <vé kond béhem rutinniho n; = 6 (zkuseni, znami) zakladnich chodu; analyza prechodu mezi 16,2 N; RT pfi pfechodu do vyssiho chodu mensi; RT leva otéz 22 N,
tréninku Vyrobeny tenzometr chody pouze na kratké otézi prava ot€z 25 N
o N . - Max. RT mensi bez jezdce (7,5 + 2,8 N) neZ s jezdcem (24 + 12,3 N);
- Méfeni max. RT dobrovolné _ . Volny pohyb bez jezdce po kruhovce s hlavou . o o .
e Kionaplel | sniSenehokoimislavou {17 DR nakolmict (R méfeno ve vieehchodech (e G A T o R B S o
P na kolmici bez jezdce (poté l , V obou smérech); totéz provedeno : '3 P L o
(2019) orovnani tého? s jezdcem) Animon (tenzometr na zakdzku) i pod jezdcem (opét na kruhu) klus 23,2 + 14,1 N, cval 35,9 + 18,1 N; nevyznamny rozdil RT
P J pod) P mezi pravou a levou otézi
Zhodnoceni aplikovaného RT N = 13 (zkugeni) Predvedeni viech zakladnich chodii a zastaveni RT zastaveni ~5-20 N, krok ~3—-15 N, klus ~10-27 N, cval ~20-35 N;
Toft et al. a pomgh hornich cest dy?hac1ch ny= 5 (zkusent) pii riiznych pozicich hlavy (volnd pozice, RT volna pozl.ce 72—17' N, na kolm!CI, ~12-35 N, hy[{erflexe ~15-34 N,
(2020) pomoci endoskopie ve viech LDR ~5-15 N; dychaci poruchy nejvice v Klusu (poté cval a krok)

chodech a riaznych pozicich hlavy

Rein tension device, Centaur Trainology

na kolmici, hyperflexe, LDR) v obou smérech

a s hlavou na kolmici (poté hyperflexe a LDR)




Piiloha 2: Shrnuti dostupnych studii zabyvajicich se méfenim SF a SP

Specifikace koni (ny)
Studie Cil studie Specifikace jezdci (n;) Pribéh testovani Vysledky studie
Pouzita tlakova decka
- Statické méieni: méteni SP s jezdcem .
pullin et al Testovini rizmich podsedlovich zk_‘ 2 kovd a bez jezdl::leel:lzl;str;lj;?l ) Vysledky vsech jezdci v obou méfenich podobné
' cstovarll ruziych podsedlovye j = nespecilikovano NPT Decky tloustky 0,65-1,3 cm dle vysledki vhodné
(1996) decek a jejich vliv na zada koné FSA Systém, Vistamed Inc. Dynamické méFeni: méfeni SP s jezdcem " . ,
. , Hodnoty SP blize nespecifikovany
a bez jezdce v kroku na pase
Statické méfeni: nejmensi SP (0-50 mmHg) v oblasti patete koné
Potvizeni spolehlivosti a piesnosti Statické méFeni: zjisténi rozlozeni SP (komora sedla); max. SP 102 mmHg na piedni ¢asti sedla
Jeffcott et al. tlakové deéllz k SP: shrorlfléi déni ng =1 (dfevény) + 10 (Zivi) u dfevéného koné s jezdcem i bez Dynamické méfeni: nejmensi SP téZ v oblasti patefe pfi stani;
(1999) dato z drav’cyh kom’,ch s dobfe n;=21 (na dfevéném) + 13 (na zivém) Dynamické méfeni: na zivém koni stani, max. SP pfi stani 139 mmHg v zadni ¢asti sedla (sedaci kosti
a dnoucimzlse dl FSA System, Vistamed Inc. krok, lehky a pracovni klus a cval na pravou jezdce); béhem vsech chodu lateralni odchylky od stiedu SP méné
p y ruku zietelné nez odchylky kraniokaudalni; tlakova decka vyhovovala
méfeni SP pod sedlem
Peham o =15 ; o SF krok 3,83 N/kg
& Schobesberger ISJi(t)z::lf)V;i;uZ gzzng;l:ézatezovych n; = 15 (zndmi, primér 68 kg) ]C’}rlzc(ii\l;edem koné s vyuzitim vSech zakladnich SF Klus 5,18 N/kg
2004 iance System, Novel Electronics cval 5, g
P Pliance System, Novel Elect SF cval 5,6 N/k

Fruehwirth et al.

Testovani SF béhem vsech

n=12
n; = 12 (zkuseni, znami, 67,6 £+ 10,4 kg)

Bez jezdce: krok, klus

Krok bez jezdce: pramér SF 172,7 + 11,8 N/kg
Klus bez jezdce: primér SF 302,4 + 33,9 N/kg
Krok s jezdcem: pramér SF 12,1 + 1,2 N/kg

(2004) zékladnich chodi Pliance System, Novel Electronics S jezdcem: krok, pracovni klus, cval Klus s jezdcem: priimér SF 24,3 + 4,6 N/kg
Cval s jezdcem: primér SF 27,2 + 4,4 N/kg
Testovani spolehlivosti méteni SP = 25 Nepadnouci sedlo: pfedni prava strana 417 + 152 kPa, pfedni leva
de Cocq et al. pomoci tlakové decky vzhledem n-k—_ I (zkuseny, 56 ke) M¢éteni SP s jezdcem v zastaveni; zjistovani 391 + 182 kPa, zadni prava 470 & 137 kPa, zadni leva 442 + 121 kPa
(2006) k efektivnosti pouziti pro posouzeni FJSZI Systém IZi’stame%z’ Ine distribuce SP v riznych ¢astech zad koné Padnouci sedlo: pfedni prava strana 425 + 174 kPa, pfedni leva
padnuti sedla ystem, ) 407 + 177 kPa, zadni prava 445 + 165 kPa, zadni leva 484 = 106 kPa
et al. (2006) anglického a damského sedla ) > -~ X8 kazdy kun testovan s ob&ma sedly ‘b ’ g

Pliance System, Novel Electronics

Cval: primér SF 1516 + 273 N (damské), 1840 + 191 N (anglické)

Meschan et al.

Posuzovani vlivu 8itky kostry sedla

ng=19
n; =1 (80 kg)

Krok a klus na pase s vyuzitim tii sedel o Sifce

Padnouci sedlo: rovnomérné rozlozeni SP
PFilis vizké sedlo: vétsi SP v piedni a zadni ¢asti sedla

(2007) na SP's vyuZitim i riznych sedel Pliance System, Novel Electronics kostry 28, 30, 32 cm PFili$ Siroké sedlo: celkové nejvétsi SP
a) Méfeni SF pfidanim zavazi (88 N) na jezdce  a) Bez zavazi vpravo 260 + 31 N, vlevo 250 + 35 N; pfidani zavazi
(normalni zatizeni, pfidani vahy vpravo, napravo vpravo 345 £+ 50 N, vlevo 286 + 41 N; pfidani zavazi nalevo
de Cocq et al. Testovani pouzitelnosti systému nk=a)6;b) 1 pfidani vahy vlevo) vpravo 330 + 70 N, vlevo 304 £ 46 N
(2009) Pliance pro hodnoceni interakce n = a) 1 (56 kg); b) 10 )
ktifi-jezdec na stojicim koni Pliance System, Novel Electronics b) Méteni SF rtiznymi pozicemi jezdce b) Pti predklonu o 88 N v&tsi zatizeni vpiedu, o 88 N mensi vzadu;
(neutralni, 10° vpfed + rovna zada, 10° vzad pii zéklonu o 59 N vétsi zatizeni vzadu, o 57 N mensi vpredu;
+ kulata zada, 10° vpravo) pii naklonu vpravo o 24 N vétsi zatizeni vpravo, o 14 N mensi vlevo
m=1 Absolvovani péti lekei hipoterapie (vodéni
Janura et al. Studovani rozlozeni a rozsahu SP k:4 Jugeni. ~59.75 k Vv kroku vodi¢em) klienty bez jakychkoliv Prvni lekce: max. SP 1,568 N/cm?
(2009) béhem hipoterapie ny =4 (nezkuSen, 75 kg) zkusenosti; SP méfen béhem prvni a posledni Posledni lekce: max. SP 1,962 N/cm?

Pliance System, Novel Electronics

lekce

v




Bystrom et al.

Testovani SP pii pouziti dvou

n=6
n; =3 (zkuseni, 53-66 kg)

Kazdy kan testovan s kazdym jezdcem; Klus

Klus: plocha >30 kPa ~15 cm? (vInéna), ~43 cm? (pénova);
plocha >11 kPa ~85 cm? (vInéna), ~205 cm? (pénova)

(2010) tlumicich decek (vInéna x pénova) Pliance System, Novel Electronics a cval po rovné linii v obou smérech Cval: plocha >30 kPa ~95 cm? (vInén4), ~145 cm? (pénova);
' plocha >11 kPa ~125 cm? (vIngnd), ~250 cm? (p&nova)
Rovna linie: primér SF 671 + 143 N; vnitini strana sedla
Zkoumani rozlozeni SF vyvijeného ne= 11 (zkuseni) SF 425 + 121 N; max. SF vné&jsi holen 31,6 +24,1 N
de Cocq et al. sedem a holenémi jezdce béhem n5= 11 (zkuseni, znémi, 66,7 + 8 kg) Klus po rovné linii a pfedvedeni stranovych Dovnitf plec: primér SF 707 + 150 N; vnitini strana sedla
(2010) stranovych pohybii (dovniti plec, j Zzeuseni, zhantl, 50, g pohybi v klusu (dovnitf plec, dovniti zad) SF 413 = 136 N; max. SF vng&jsi holefi 34,2 + 27,3 N

dovnitf zad)

Pliance System, Novel Electronics

Dovnitf zad’: primér SF 726 + 165 N; vnitini strana sedla
SF 468 + 151 N; max. SF vnéjsi holen 47,2 + 339 N

Kotschwar et al.

Studovani vlivu podsedlovych

ng=16
ny = 1 (zkuseny, 80 kg)

Krok a pracovni klus na pase; testovani ctyt
rtznych podsedlovych decek (pouzita A.

A. pramér SF krok ~955,8 N, klus ~1594,8 N
B. pramér SF krok ~962,7 N, klus ~1700,3 N
C. primér SF krok ~866,6 N, klus ~1489,8 N

(2010) decek na SF Pliance System, Novel Electronics gelové decka, B. kozend, C. s pénovou viplni, - primér SF krok ~795,8 N, klus ~1436,6 N
D. berdnkovd) a poté E. lipIn€ bez decky E. priimér SF krok ~1004,8 N, klus ~1650,2 N
Pracovni klus: primér SF 824 N, rozsah SF 222-2112 N,
Srovnani stability jezdce, SF a SP =10 SP 2,1+0,9 N/cm?
Peham et al. ve tiech riiznych pozicich jezdce nF: | (zkuseny, 80 ke) Klus na péase s nahodnym stfidanim tif pozic Lehky klus: primér SF 877 N, rozsah SF 375-2056 N,
(2010) Vv klusu (pracovni klus, lehky klus, ) zeaseny, & jezdce pii zachovani stejné rychlosti SP 2+ 0,8 N/cm?

lehky sed)

Pliance System, Novel Electronics

Lehky sed: pramér SF 757 N, rozsah SF 393-1688 N,
SP 1,3+ 0,7 N/cm?

von Peinen et al.

Porovnani tlaku sedla na zada koné
se suchymi skvrnami pod sedlem
po tréninku; studovani vyskytu

N =39 (16 + 7 + 16)
n; =39 (znami)

A. 16 koni sucha mista pod sedlem
B. 7 koni boule v t&chto mistech
C. 16 koni kontrolnich;

Krok: pramér SP A. 15,3 kPa, B. 24 kPa, C. 7,8 kPg;
max. SP A. 30,6 kPa, B. 38,9 kPa, C. 13,4 kPa
Klus: pramér SP A. 18,1 kPa, B. 29,7 kPa, C. 9,8 kPa;

(2010) bouli pod sedlem v oblasti Pliance Svstem. Novel Electronics max. SP A. 43,4 kPa, B. 53,3 kPa, C. 21 kPa
kohoutku (suché skvrny Y ! Krok, lehky klus a cval na rovnych liniich Cval: primér SP A. 21,4 kPa, B. 28,6 kPa, C. 10,9 kPa;
po tréninku) v obou smérech max. SP A. 48,9 kPa, B. 56 kPa, C. 24,7 kPa
Drezurni sedlo: pramér SF 843 + 53 N, pramér SP 6,3 + 0,2 kPa,
Zméfeni SP jezdce a jeho rozlozeni he=8 max. SP ~35 kPa; SP distribuovan na vétsi plochu a vice
Belock et al. na zadech koné a porovnani nk: I (zkugeny, 57 kg) Pracovni klus na rovné linii, 4 x 5s sekvence, rovnomé&rné
(2012) drezurniho sedla se sedlem PJIi ance Systerz’ N ovegl Electronics poté totéz s druhym sedlem Bezkostrové sedlo: primér SF 794 + 42 N,
bezkostrovym ' pramér SP 6,9 + 0,4 kPa, max. SP ~27 kPa; SP distribuovan
na mensi plochu a nerovnomérné
Bez sedla: primér SF 434 + 27 N; pramér SP 7,2 + 0,3 kPa;
n=7 max. SP 50 + 9 kPa; SP distribuovan na mensi plochu
Clayton et al. Porovnéni SF a SP pii jizdé v sedle nk— 1 (57 kg) Pracovni klus na rovné linii, 4 x 5s sekvence, (596 + 39 cm?)
(2013) a bez sedla - g testovani dvou situaci (bez sedla, se sedlem) Sedlo: pramér SF 840 + 54 N; pramér SP 6,3 + 0,3 kPa;
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max. SP 21 + 4 kPa; SP distribuovan na vétsi plochu
(1337 + 69 cm?)

Ramseier et al.
(2013)

Srovnani SP t#i riznych sedel
(2 s kostrou a 1 bezkostrové)
konkrétné u islanskych koni

N = 12
n; = 2 (zkuseni, 65,2 a 74,5 kg)
Pliance System, Novel Electronics

Krok a t6lt na pase pokazdé s jinym sedlem
(ale vzdy stejny jezdec)

Krok: praimér SP ~7,7 kPa (1. s kostrou), ~7,4 kPa (2. s kostrou),
~7,2 kPa (bezkostrové); primér plochy SP 1127 + 45 cm?

(1. s kostrou), 1175 + 48 cm? (2. s kostrou), 1168 + 36 cm?
(bezkostrové)

Télt: pramér SP ~8,8 kPa (1. s kostrou), ~8,8 kPa (2. s kostrou),
~8,1 kPa (bezkostrové); primér plochy SP 1127 + 49 cm?

(1. s kostrou), 1195 + 62 cm? (2. s kostrou), 1202 + 51 cm?
(bezkostrové)




Drezurni: primér plochy SP 1208 + 150 cm?;
pramér SF 848 + 91 N; priamér SP 7 + 0,4 kPa;

Clayton et al Porovnani SF a SP s vyuzitim ng=6 max. SP 29,4 + 7 kPa
(2014) ' drezurniho a bezkostrového n; =1 (zkuseny, 65,9 kg) Pracovni klus na rovné linii
drezurniho sedla Pliance System, Novel Electronics Bezkostrové drezurni: priimér plochy SP 1115 + 160 cm?;
pramér SF 958 + 144 N; pramér SP 8,6 + 0,3 kPa;
max. SP 42,8 + 7,6 kPa
Hampson Srovnani distribuce SP jezdcti =10
pfed a po 8-tydennim fitness Kk~ Pracovni klus po rovné linii Pred fitness programem: prameér SP 0,652 + 0,484 kPa
& Randle - o n;=10 (69,28 + 14,04 kg) N , . - R
programu zaméfeném na posileni . . pied a po 8—tydennim fitness programu Po fitness programu: pramér SP 0,284 + 0,214 kPa
(2015) stfedu téla Pliance System, Novel Electronics
Porovnani pozice jezdce v sedle N = 7 (zkuseni) Pasivni pozice jezdce: pramér 31,2 zatizenych tlakovych bod
Engell etal. pfi aktivnim tréninku nebo k” o Pohyb na pase v klusu na volné otézi decky
e . N nj = 7 (zkuSeni, znami, 78 + 17 kg) . . : S e . . .
(2016) pfi pasivnim nasledovani pohybt - - a poté ve shromazdéném klusu na otézi AKktivni pozice jezdce: pramér 22,4 zatizenych tlakovych bod
. Pliance System, Novel Electronics »
koné decky
Zadni ¢ast sedla: pramér SP pfi vysednuti ~8,5 kPa,
plocha SP ~550 cm?, priimér SP pfi dosednuti ~9,5 kPa;
plocha SP ~700 cm?
Martin et al Porovnani rozlozeni SP béhem =3 Klus na pravou roku po rovné linii; Sti‘edni ¢ast sedla: primér SP pii vysednuti ~11 kPa,
' ici ¥i lehké i=1 (zkugeny, 72,1 k ’ ~ 2 prima fi i~ :
(2016) dvou pozic jezdce pii lehkém klusu ~ Nj (zkuseny, 72,1 kg) spolu s tlakovou deckou pouzity IMU plocha SP ~570 cm?, pramér SP pii dosednuti ~12,5 kPa;

(vysednuti, dosednuti do sedla)
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plocha SP ~570 cm?

Pi'edni &ast sedla: primér SP pii vysednuti ~9 kPa,
plocha SP ~1350 cm?, primeér SP pii dosednuti ~10,5 kPa;
plocha SP ~1800 cm?

Mackechnie-Guire

Studovani vztahu mezi kinematikou
koné a jezdce a SP vyvolaného

n=7
n; = 6 (zkuseni, 67 + 11 kg)

Lehky klus a pracovni cval méfen na rovnych

Klus: na levou ruku leva strana de¢ky max. SP 58,8 + 10,9 kPa,
prava strana 54,4 + 9,5 kPa; na pravou ruku leva strana decky
max. SP 53,3 + 8 kPa, prava strana 58,6 + 11,2 kPa

et al. (2018) ezdcem Pliance System. Novel Electronics liniich v obou smérech Cval: na levou ruku leva strana de¢ky max. SP 56,6 + 6,3 kPa, prava
) 4 ' strana 54,5 + 5,6 kPa; na pravou ruku leva strana decky
max. SP 49,7 + 5,8 kPa, prava strana 56 + 12,8 kPa
R e P ve i o Ll ST SE ot s ey (i 25T
(2019) zastaveni pomoci tlakové deck ;=80 (68,5 = 11,6 kg) * zastaveni — data méfena pouze v zastaven 029,1+46,5 N i pohybu na pravou rukua o 19,2+ 51,8 N
A IMU selfzorﬁ y Pliance System, Novel Electronics a pracovnim klusu (symetricky chod) na levou ruI’<u) pripony P ’ ’
Studovéni distribuce SP pod &tyimi -8 Krok, lehky klus a cval po dobu 30 minut Krok: priimér SP ~7,7 kPa; min. SP 3 kPa; max. SP 15 kPa
Roost et al. riiznymi jezdci (4 hmotnostni g_k_‘ 4 (~60, 75, 90, 110 kg) v obou smérech; kazdy kit odjezdén kazdym  K|ys: primer SP ~12,1 kPa; min. SP 7 kPa; max. SP 25 kPa
(2020) kategorie jezdct) + vliv pozice |- Lo g ze Ctyt jezded Cval: primér SP ~13,6 kPa; min. SP 7 kPa; max. SP 26 kPa

jezdct
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