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1. Osszefoglalé

A robotok hasznalata egy 0j lehetdséget nyujt a szocialis viselkedés megismeréséhez. Hiszen
a szocialis viselkedés mindig tobb egyed kozott zajlo interakciot jelent igy az egyedek
befolyasoljak egymas viselkedését, ezért a szocidlis interakciok tudomdanyos vizsgalata
nehezen kontrollalhatd és ismételhetd. A robotok hasznalata segitséget nyujthat az ilyen
vizsgalatok soran, mivel el6re programozhatéak, igy sokkal kontrolalhatobba valik a
vizsgalat.

Jelen kutatdsban a kutydk szocialis interakcidjanak kialakulasat vizsgaltuk egy
problémamegoldé feladatban egy, a kutyak szamara addig ismeretlen mozgod targy
segitségével (AMot: egy taviranyitasos kisautd). Kontrolként egy nem szocidlisan viselkedd
emberrel mutatott interakciojukat figyeltiik meg. Egymas utan végzett probakban az AMot
(illetve az ember) a kutya szamara elérhetetlen jutalmat, odavitte a kutyahoz.

A kérdésiink az volt, hogy mutatnak-e a kutydk kérd viselkedést az AMot-fel¢ egy
problémamegoldé feladatban. Elképzeléseink szerint a kutydk interakciés hajlamat
nagymértékben befolyasolja, hogy a AMot-t milyen - az ¢él6lényekre jellemzd -
tulajdonsagokkal ruhdzzuk fel (pl. cél-orientdlt mozgas, interaktivitds, szemmotivum)
tekintve, hogy a AMot kiilsd jegyeit tekintve sem kutyara sem emberre nem hasonlit.

Az eredmények alatamasztottak az elvarasainkat, miszerint a kutydk a probak soran egyre
tobb ideig néztek az AMot-ra és egyre korabban kozelitették meg azt. Ezek a
viselkedésformdk korabban jelentkeztek, ha az AMot tobb, az ¢ldlényekre jellemzd
tulajdonsagot mutatott és sokkal kevésbé jelentek meg a nem szocidlisasan viselkedd ember
iranyaba. A megfigyelt viselkedésformdak sok tekintetben megfelelnek a gazda felé mutatott
,.kéro” viselkedésnek.

Ezek a megfigyelések azt bizonyitjadk, hogy a kutya korabbi tapasztalatait egy rovid
interakciot kovetden képes idegen lények iranyaban is hatékonyan alkalmazni. Az altalunk
kifejlesztett ) moddszer (kutya-AMot interakcio) alkalmas lehet a kutydk szocidlis

viselkedésének mélyebb tanulméanyozésara.



2.Abstract

Investigating social behaviour of animals living in groups by the means of controlled
experiments is essential in the study of animal behaviour. However, the nature of social
interactions makes experimental investigations very difficult due to many different reasons.
Using robots might offer a new possibilities for investigating social behaviour. The utilisation
of robots confers also further advantages, that is, it is possible to separate experimentally the
effects of morphology and behaviour.

We suggest that using artificial agents in a social context may reveal the animals’ ability to
recognise some aspects of the other’s behaviour and the quality and quantity of experience
needed for such recognition emerge and/or to get improved. In the present study we examined
dogs’ social behaviour in problem solving test with different social partners: mechanical
UMO ( Udentified Moving Object) , social UMO ( which was interactive, goal directed,
rolling different routes, wearing eye spots) and a mechanical human (who behave mechanical
as same as the mechanical UMO).

Lower looking and touching duration, but increased gaze alternation toward the Mechanical
Human compared to the Mechanical UMO suggest that dogs’ social behaviour may have
effected by previous experience with “social” humans. We also found that dogs looking
longer and showed more gaze alternations between the food and the social UMO compared to
the mechanical UMO.

This result suggest that dogs could form expectations about an unfamiliar moving object
within a short period of time and they recognised some aspects of UMOs’ behaviour. This is
the first evidence that interactive behaviour of the robot is important for evoking dogs’ social

responsiveness.



3.Bevezetés

3.1A szocialis viselkedés vizsgalatinak nehézsége

A szocialis viselkedés mindig tobb egyed kozott zajlo interakciot jelent. Ezért a szocialis
viselkedések kutatasakor a legnagyobb nehézséget az okozza, hogy az egyedek befolyasoljak
egymas viselkedését. Tovabba mivel az ¢éI6 partner viselkedését nem tudjuk szabalyozni a
vizsgalat nehezen kontrollalhat6 és ismételheto.

A szocialis viselkedések mélyebb megismeréséhez ezért nyujthat egy uj lehetdségeket a
specialisan megépitett robotok felhasznalasa. Igaz ugyan, hogy korabban is hasznaltak mar
egyszerli maketteket egyes fajok szocialis viselkedésének tanulményozasahoz, pl. az 6roklott
mozgasmintazatok kivaltdsa esetén (pl. tiiskék pikd makett, him voOrosbegy makett)
(Tinbergen 1953), a robotok részben vagy teljesen 6nalldé (autondém) mozgasuk miatt egészen
Uj lehetdségeket teremtenek a kutatasban.

A robotok viselkedése elére programozhatd, illetve szabalyoztatd, hogy egy adott (szocialis)
helyzetben hogyan valtoztassak meg a viselkedésiiket. Ezzel a megoldassal kimutathatova
valik, hogy mely viselkedésbeli tulajdonsagok jatszanak szerepet a kiilonboz6 fajok szocialis
interakcioiban (Krause és mtsai 2011).

Az utdbbi években szamtalan fajta robotot hasznaltak mar szocialis partnerként kiilonféle
fajok esetében. Igy példaul a méhek kommunikacios viselkedését vizsgalva kimutattak, hogy
a méhek egy robotméh tdncéra ugyanolyan készségesen reagdlnak, mint €16 fajtarsukéra
(Michelsen ¢és mtsai 1992). Halloy és mtsai (2007) csotanyok és robotok kollektiv
viselkedését vizsgaltak menedék keresési helyzetekben. Az 6nmiik6dé robotok hasznalata
eszkozt lehet arra is, hogy az Onszervezddd viselkedési mintdzatokat felderithessiik a

csoportban ¢l allatok korében.

3.2 Kutya-Ember interakciok

Az emberi képességek evolucios torténetének megfejtéséhez elengedhetetlentil sziikségesek a

legkdzelebbi rokon fajjal, a csimpanzokkal torténd Osszehasonlitdo vizsgalatok (Barret és



Henzi, 2005). Az ilyen kutatdsok alapjan dertilhet ki, hogy mely tulajdonsagok homologok,
azaz vezethetOk vissza egy kozos Osre.

Az emberi kornyezetben €16 kutya esetében feltételezhetd, hogy a domesztikacid soran a
kutydk olyan szelekciés hatas ala kertltek, amelyek bizonyos viselkedési formak é&s
képességek esetében az emberrel valo funkcionalis hasonlésagot eredményeztek. Az emberrel
kozos élettérben €16 kutya szdmara nélkiilozhetetlen volt, hogy képes legyen értelmezni az
ember kommunikécios jeleit ( Miklosi, 2004). Az olyan evolucids valtozast, amely két vagy
tobb nem rokon faj esetében hasonld kornyezeti (szelekcios) tényezOkre visszavezethetd,
hasonld funkcionalis megoldasokra vezet, konvergencidnak (analodgianak) nevezziik (pl.
Lorenz 1973).

A kutya, mint az ember funkcionalis értelemben vett szociokognitiv modellje leginkabb akkor
lehet jelentds, amikor a szocidlis tapasztalat hatisat vizsgaljuk, hiszen a kutydk természetes

kornyezete az emberi k6zosség (Miklosi, 2004).

3.2.1 Az ember iranyba mutatott ,.kérd” viselkedés

A kutydk fejlett képességekkel rendelkeznek, hogy az emberekkel kommunikacios
interakciokat kezdeményezzenek, melyek funkciondlisan megfeleltethetbek az emberek
hasonld jelzéseinek (Miklosi és mtsai 2000). A kutatok kozott ma sincs egyetértés abban,
hogy mely fajok képesek a funkcionalisan referencialis kommunikaciot értelmezni. Ujabb
kutatasok kimutattdk, hogy a kutydk képesek sikeresen értelmezni a mutatds referencidlis
vonatkozasat, azaz, hogy a mutatas arrdl az objektumrdl szol, amire a kommunikald fél
ramutat (pl. Lakatos és mtsai 2009). A kutydk még az igen rovid ideig tartott mutatast is
képesek értelmezni, és igy kizarhato az a feltételezés, hogy a kutyak egyszerlien az emberi
kezet kapcsoljak Ossze a taplalék leldhelyével (1. Udell és mtsai 2009). Az értelmezés
referencidlis voltara tovabbi bizonyitékot szolgaltattak azok a kisérletek, amelyekben kidertilt,
a kutydk csak akkor értelmezték jelzésnek a nézést, ha az kdzvetleniil a targyra iranyult,
ugyanakkor nem vették figyelembe a jelzést, ha az pusztan a targy &ltalanos (bal/jobb)
elhelyezkedését jelezte (Soproni és mtsai, 2001, Povinelli, és mtsai 1990).

Miklosi és mtsai (2000) kisérlete sordn a gazda tavollétében megmutattak egy jutalmat a
kutyanak, melyet ezutan jol lathatdan elrejtettek. Amikor a gazda visszatért a szobaba a
kutyak tekintetvaltast alkalmaztak a gazda és az elrejtetett jutalom helye kozott, mely alapjan

a gazddk minden esetben megtalaltdk az elrejtett jutalmat. A tekintetvaltas sokkal gyakoribb
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volt, mint amikor nem keriilt elrejtésre taplalék. Ezek alapjan mondhatjuk, hogy a kutydk
képesek tajékoztatni a gazdat a taplalék helyérol.

Egy masik vizsgalat soran szintén kimutattdk, hogy a kutydk hasonléan az elébbiekben
leirtakhoz tekintetvaltassal kérik a jatékukat a gazdatol (Gaunet 2010). A kisérletben 12
vakvezetd és 12 csaladi kutya vett részt. Az eredmények azt mutattdk, hogy a kutyak kérd
viselkedését nem befolyasolta, hogy a gazddjuk Ilat-e vagy sem. Mindkét esetben
tekintetvaltassal jelezték a kért targyat. Megjegyzendd azonban, hogy ez a megfigyelés arra is
utal, hogy a kutyak korlatozott mértékben képesek felismerni az emberi latés, illetve figyelem

meglétét.

3.3. Robot alkalmazdasa szocialis partnerként kutyak esetében

A kutydk kozotti szocidlis interakciok vizsgalatdhoz is segitséget nyujtanak a robotokkal
végzett kisérletek. Kubinyi és mtsai (2004) felnott és kolyokkutyak viselkedését tesztelték 4
kiilonb6z6 szocialis partnerrel. A kutyakat a teszt sordn két szituacidoban figyelték meg:
egyszer(i talalkozads és evés kozben vald taldlkozas a partnerrel. A szocialis partner egy
kutyaszerli robot (AIBO) volt, illetve ennek egy szOrmével boritott valtozata. Kontroll
helyzetként egy taviranyitasos kisautd6 valamint egy 6 honapos kolyokkutyaval valod
talalkozast alkalmaztak. AIBO igen hasonld volt egy kolyokkutyahoz, négy labon jart és
képes volt csovalni a farkat, valamint mozgatni a fiileit. Az életkor és a kutydk neme
befolyasolta a szocidlis viselkedésiiket a partnerrel szemben. A kolydkkutyak az egyszerii
talalkozasi szituaciokban hamarabb kozelitették meg az €16 partnert, tobb i1dot toltottek a
kozelében, tobbet ugattak és morogtak rajuk, mint a feln6tt kutyak. Az élettelen partnereket
azonban a kolykok késobb kozelitették meg, mint az idésebb kutyak, de tobb 1ddt toltottek a
megismerésével. A kisérlet alapjan gy tlint, a kutydk érzékenyebbek a partner azonositasara
az egyszerll taldlkozasi teszt alkalmaval. Az evés kozben torténd talalkozaskor a felndtt
kutyak csak az ¢él6 kolykot tekintették kompeticios partnernek. Az AIBO felé mutatott
érdeklddés feliilmulta a kisautd felé mutatott figyelmet, azonban semmiképpen sem
fajtarsként kezelték a kutyak. (ezt nem értem €s nem magyaros a mondat)

Egy masik vizsgalatban szintén egy kutyaszer(i robotot hasznalva azt elemezték, hogy a
kutydk szocidlis viselkedésének létrejottében mennyire jatszanak szerepet a farok szocidlis
jelzései (Reimchen és Leaver, 2007). A kutyak kevésbé dvatosan kozelitették meg a hosszu
farokkal rendelkezd robotot, mint a rovid farkit. A megfigyelések aldtdmasztjadk azt a

feltételezést, hogy a kutydk kommunikécidjaban nagy szerepe van a farok csovalasanak.
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3.4. Uj megkozelités a kutya-ember szocidlis interakcidjinak elemzésében

Az eddigi kisérletek tobbségében olyan robotokat alkalmaztak, amelyek a vizsgalt faj
egyedeihez igyekeztek hasonlitani. Az e fajta robotok készitésének vannak elényei: az egyed
ha fajtarsként ismeri felvizsgalhatjuk példaul az intra-specifikus kommunikacié kialakulasat,
illetve a szocialis tanulast. Azonban az ilyen robotok készitése koriilményes, idéigényes, nem
lehetiink benne biztosak, hogy az adott faj valoban fajtarsként ismeri-e fel a robotot. Ha a
hasonldsadg nem megfeleld, akkor az allatok szamadra egy ilyen robot inkabb ijesztd lesz. Ez a
megkdzelités ugyanakkor nem képes elvalasztani a vizsgaland6 viselkedést magatol az azt
megjelenitd dgenstol.

A szocialis viselkedés vizsgalata esetében ugyanis felmeriil a kérdés, hogy vajon a tarsak
felismerik-¢ a viselkedést hordozojatdl fiiggetleniil is. Kiilonosen fontos ez a felvetés a kutya-
ember interakcio esetében, ahol a két morfoldgiailag igencsak eltérd agens keriil szocidlis
interakcioba. Az alapkérdés tehat az, hogy vajon a kutya képes-e akar ismeretlen
objektumokkal is szocialis interakcioba keriilni, ha azok egy adott helyzetben a kutya
szempontjabol megfeleléen (szocialisan kompetensen) viselkednek.

Ennek megfelelden kisérletiinkben nem kutydhoz vagy emberhez hasonld robotot
alkalmaztunk, hanem a szocialis viselkedés kialakulasahoz sziikséges tulajdonsagokkal
(Rakinson, 2003) ruhaztunk fel, egy a kutya szdmara addig ismeretlen objektumot, amelyre a
jovében azonositatlan mozgo6 targyként (AMoT) fogunk hivatkozni. Jelen kisérletben egy
taviranyitast kisautd tolti be ezt a szerepet, de a koncepcio 1ényege éppen abban rejlik, hogy
elvileg sokféle objektum hasznalhatdé AMoT-ként, illetve a robotika fejlédésével az AMoT-k

egyre inkabb rendelkeznek majd autonom viselkedésbeli képességekkel.

3.5. Célkittizések

A vizsgalatunk soran a kovetkezd kérdésekre kerestiik a valaszt:

Mutatnak-e a kutyak ,kéré viselkedést” egy probléma megoldasi feladatban egy olyan
objektum felé, amivel eddigi életiik soran még nem Iéptek interakcioba?

Befolyasolja-e a kutydk interakciora vald hajlandosagat, ha az AMoT-t tobb ¢l6lényekre

jellemzd tulajdonsagokkal ruhazzuk fel?



Elképzeléseink szerint Kutya-AMoT interakcidé viszonylag hamar kialakithatd megfeleld
helyzetekben, és a kutyak interakcidra vald hajlandosagat pozitiv irdnyba befolyésolja, ha a

kisérletben részt vevé AMOoT-t (szocialis) él6lényre jellemz6 tulajdonsaggal ruhazzuk fel.

4, Modszer

4.1 Alanyok
A kisérletben részt vevd kutyakat az E6tvos Lorand Tudomanyegyetem Etologia Tanszék

Csaladi Kutya Programjanak adatbazisabol valasztottuk ki. A vizsgalatban 47 felnétt kutya
vett részt. A részvétel feltétele a jutalomfalattal valé motivalhatdsag volt.

A vizsgélatban az alanyokat 3 kiilonb6z6 csoportba soroltuk (1. lent):

(1) Mechanikus AMot: N=15, 5 kan, 10 n6stény, atlag+SE: 3,6+2,3 év)

(2) Szocialis AMot: N= 17 kutya, 9 kan, 8 néstény, atlag+SE: 4,6£3,2 év)

(3) Mechanikus ember: N=15, 7 kan, 8 ndstény, atlag+SE: 3,7+3,2 év)

4.2 Kisérleti eszk6zok:
A vizsgalathoz egy taviranyitds kisautot (33 cm x 15 cm x 13 cm) hasznaltunk, aminek az

elején €s hatuljan egy-egy magnest helyeztiink el, valamint egy fém ketrecet (61 cm x 46 cm x
54 cm), 3 mianyag talkat (9 x 9 cm), kamerarendszert, mely a tesztszobat mutatja 4

kiilonb6z6 szogbol.

4.3 Kisérleti elrendezés
A vizsgalat az ELTE Etologia Tanszék 4,5 x 3,5 m-es teszthelyiségében zajlott standard

koriilmények kozott. A szoba egyik végében egy széket helyeztiink el kozépen, amin a gazda
helyet foglalt. A ketrec és a kisaut6 a szoba masik végében volt, egymastol 160 cm-re. A
kutyat a gazda el6tt iilt, ugy, hogy jol lassa a szobdban torténd eseményeket. A kutya eldtt
kozvetleniil 3 darab talkat helyeztiink el. A kutyatol a kiindulési helyzetekben az AMoT
illetve a ketrec is 300 cm tavolsagra volt (Abra 1.).



|:|_I X\ 160 “
cm

300cm 300/cm

Abra 1: Kisérleti elrendezés és a partnerek mozgasanak bemutatasa:

O: agazda, D: a kutya, E : kisérletvezetd, F: talkak, A: kisérleti partner

B: ketrec, zo6ld kor: kamera, fekete vonal: a partner felveszi a talat és beviszi a ketrecbe,
kék vonal: a partner kihozza a jutalmat a kutyanak

narancssarga vonal: a szocialis AMot kiilonb6z6 Gtvonalai a 2-6 probaknal, valamint a piros
X-ek a kiilonb6z6

4.4 Kisérleti partnerek
A kisérletben 3 féle szocialis partnert alkalmaztunk:

A ,,Mechanikus AMoT”: Ebben a csoportban egy tavirdnyitos kisautd volt a segitd partner,
amely a teszt alatt végig mechanikusan viselkedett, mindig ugyanazon az utvonalon mozgott,
mindig 30 masodpercig allt majd ezutan indult el.(dbra2.)

A ,,Szocidlis AMoT”: Ebben a csoportban is ugyan azt a kisautdt hasznaltuk, amelyet azonban
kiilonbo6z6 ¢éldlényre jellemzo (szocialis) tulajdonsagokkal ruhaztunk fel: szemeket tettiink ra,
interaktiv volt (reagalt a kutya viselkedésére), cél-orientdltan mozgott €és mindig mas

utvonalakon.(abra3.)
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A ,,Mechanikus ember”: Kontrol csoportnak tekintheté. Az ember a mechanikus AMoT-hoz

hasonléan viselkedett, mindig ugyanazon az utvonalon haladt, ugyanolyan tempoban és

napszemiiveget viselt. (abra4.)

abra2. abra3.

4.5 Részletes kisérleti protokoll

El6-tréning

(1) A gazda és a kutya belépett a teszthelyiségbe, a kutya kdrbenézhetett a szobaban, majd a
gazda visszahivta magahoz és helyet foglalt a szobaban elhelyezett széken (Lasd 1. abra).

(2) A Kkisérletvezetd belépett a szobaba és a kutya eldtt talalhatdé 3 talka valamelyikébe
elhelyezett par jutalomfalatot. Amint a kisérletvezet elhagyta a szobat a kutya mehette a
jutalmat. A 2. pontot kétszer ismételtiik.

(3) Majd a 2. pontban leirtakat oly médon is megismételtiik, hogy az AMot korbe jart a

szobaban ¢és a kutya ekdzben vette ki a jutalmat a talkabol. Ezt is kétszer ismételtiik.

A tesztprobak

A ,Mechanikus AMot” és ,,Mechanikus ember” csoport: Minkét esetben 6-6 probat
végeztiink.

(1) A kisérletvezetd belépett a szobdba ¢€s a kutya el6tt talalhato talkédk egyikébe elhelyezett
jutalmat (mindig ugyanabba a talba), majd kiment.

(2) Majd az AMot odament a talhoz és bevitte a ketrecbe majd otthagyta és visszaallt a
kiindulasi pontra. Mindig ugyanazon az utvonalon mozgott.

(3) Majd a gazda elengedte a kutyat és 30 masodpercig szabadon mozoghatott a teremben
(utdlag ezt a szakaszt elemeztiik). Majd amikor a kisérletvezetd kintrdl kopogassal jelezte, a
gazda visszahivta a kutyat magahoz.

(4) Az AMot bement a ketrecbe a talkaért és kihozta a kutyanak, aki ezutan megehette azt.

A Szocialis AMot csoportban mindezek annyiban tértek el, hogy a teszt 7 probabol allt. Az
elsé és a 7. proba ugyanugy zajlott, mint a tobbi csoportban, azzal a kiilonbséggel, hogy a
kisérletvezetd a 3 talka koziil barmelyikbe tehette a jutalmat . A 2. prébatol a 6 probaig
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azonban a kisauté elindult, ha a kutya ranézett vagy megérintette (interaktiv volt), illetve

kiilonb6z6 pontokon allt meg (Isd Abra 1. piros X-ekK).

4.6. Viselkedés- és statisztikai elemzés
A laborban végzett vizsgalatokat videora rogzitettiik, majd ezeket Solomon Coder szoftver

(Péter Andras 2008: http://solomoncoder.com) segitségével elemeztiik. A kutydk
viselkedésének azokat a szakaszait kodoltuk, amikor szabadon viselkedtek a szobaban (30
masodperc).
Megfigyelt viselkedési valtozoink:
e anézés idotartama (S): az az id6tartam, amikor a kutya ranéz az adott partnerre (AMot
vagy Ember)
e aranézés hanyada: azoknak a kutydknak a hanyada, akik ranéztek, illetve nem néztek
ra a partnerre
e anézés latencidja: Az elengedéstdl szamitva amikor a kutya eldszor nézett az AMot-ra
vagy az Emberre.
e amegérintés hanyada:a kutyak hanyada akik megérintették illetve akik nem a partnert-
e A megérintés latencigja: az elengedéstdl szamitva mikor érintette meg elészor a kutya
az AMot-ot vagy az Embert.
e A tekintetvaltasok gyakorisadga: a tekintetvaltasok gyakorisaga a partner €s a jutalom
kozott
A statisztikai elemzéseket IBM SPSS Statistics 21 segitségével készitettiik.
Els6ként a Mechanikus AMot és Mechanikus Ember csoportokat hasonlitottuk Ossze, hogy
megtudjuk, vajon mindkét mechanikus csoport esetében megjelennek-e ugyanazon
viselkedések, és ha igen, akkor ezek mennyire hasonloak. Valamint megvizsgaltuk, hogy a
probék eldrehaladtaval megfigyelhetd-e és ha igen milyen mértékili valtozas.
A nézés idbtartalmat gyok tarnszformaltuk, majd igy GLMM modell (Generalizalt linearis
kevert modellm normals eloszlasra) segitségével elemeztik. A ranézés hanyadat és a
megérintés hanyadat binaris GLMM modell segitségével elemeztiik (binomialis eloszlasra).
Ezutdin mindharom csoportban 0Osszehasonltottuk a nézés latenciagjat (GLMM, normal
eloszlasra), illetve a nézés hanyadat, mivel ez a két valtozo a szocialis AMot csoportban is
mérhetd volt a probdk soran (az AMot elindult, ha a kutya ranézett 1sd. Mddszer). A
tekintetvaltasok gyakorisagat GLMM modell segitségével (Poisson eloszlasra) hasonltottuk

Ossze a két mechanikus csoportban.

12



Végezetiil a felsorolt viselkedési valtozokat, a harom kondicid elsé és utolsd probai alapjan
Kruskal-Wallis teszt segitségével elemeztiik, a paros Osszehasonlitasokat pedig Dunn post-
hoc teszttel.

5. Eredmények

A mechanikus Amot és mechanikus ember csoportok 6sszehasonlitdsa;

Mind a két csoportban megfigyelhetd, hogy a probak eldre haladtaval egyre tobb ideig néztek
a kutyak az adott partnerre (Fs136=7.59, p<0.0001), illetve tobb ideig néztek a Mechanikus
AMot-ra, mint a mechanikus emberre(F; 1,=5.37, p=0.039) . (abra5.a)

A probak soran egyre gyakoribb volt a tekintetvaltasok szama a partner és a jutalom helye
kozott mind a két csoportban (Fs55=3.35, p=0.01) és gyakoribb volt a nézésvaltasok szama a

Mechanikus AMot felé, mint a Mechanikus Ember felé. (F1 47=4.5, p=0.038) (abra5.b)

Tobb kutya érintette meg a Mechanikus Amot-ot , mint a Mechanikus Embert (F;46=10.38,
p=0.002), de a probak elteltével nem lattunk valtozast egyik csoportban sem (Fsg95=1.02,
p=0.4) (abra5.c) A kutyak az elengedéstdl szamitva hamarabb érintették meg a Mechanikus
AMot-t , mint a Mechanikus Embert, (F;2,=4.37, p=0.048) de ez a latencia sem valtozott a
probak soran. (Fs17=1.98, p=0.134)(abrab.d)
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A ranézés hanvada és a nézés latenciaja a 3 kondiciéban:

A Szocialis AMot-t csoportot nem tudtunk minden viselkedési valtozoban dsszehasonlitani a

mechanikus csoportokkal, hiszen a 2-6. probak soran a szocialis csoportban az AMot elindult,
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hogyha a kutya ranézett.(lasd.modszertan) Azonban a ranézés hanyadat és a nézés latenciajat
Osszevethettiik a két masik csoporttal. Azt talaltuk, hogy a probdknak volt hatdsa abban, hogy
hany kutya nézett a partnerre mindegyik csoport esetében (Fg39=36.7, p<0.0001) .(abra 6.a)
Valamint az egyes kondiciok is kiilonboztek abban, hogy hany kutya nézett a partnerre
(F26=10.3, p=0.005) Tobb kutya nézett a Szocidlis AMot-ra, mint a Mechanikus AMot-ra
(p=0.001) vagy a mechanikus emberre (p=0.033). Mindezek mellett tobb kutya nézett a
Mechanikus AMot-ra, mint az emberre (p=0.035). Altalanossagban elmondhatjuk, hogy a
probak eldre haladtaval a kutyak egyre hamarabb néztek a partnerre (Fgs7=10.9, p<0.0001),
illetve hogy a kondcidoknak is volt hatasa (F246=11.15, p<0.0001). A Szocidalis AMot
kondicidban hamarabb néztek a kutyak a partnerre, mint a Mechanikus Emberre (p=0.0001)
de nem volt kiilonbség a két AMot csoport k6zott(p=0.069) és a két mechanikus csoport
kozott sem. (p=0.18) (&bra 6.b)
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Az elsO és az utolso probak osszehasonlitasa mind a 3 kondicid esetében:

Majd a 3 kondicio elsé és utolsd probait vetettiik Ossze, hogy megvizsgalhassuk, hogy a
Szocialis AMot esetében intenzivebben jelennek e meg a mechanikus csoportok partnerei felé

mutatott viselkedések. Az elsd probak soran egyik valtozoban sem talaltunk kiilonbséget, mig

az utolso probak soran minden véltozonkban kiilonbség volt.

Elséként a nézés idOtartamat hasonlitottuk dssze a harom kondicid elsé €s utolsod probaiban.
Eredményeink szerint az utolsd probak soran a Szocidalis AMot-ra néztek a legtobb ideig a

kutyak Kruskal-Wallis teszt: Ch?=27.46 Df=2 p<0.0001, Dunn-post hoc *p<0.05 **p<0.005

(abra8.)
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A nézés latencigjat osszehasonlitva lathato, hogy az utolsé probak soran a kutydk szintén a

Szocialis AMot-ra néztek a legkorabban. Kruskal-Wallis teszt: Chi*>=15.2 Df=2 p<0.0001

Dunn-post hoc **P<0.005 (abra 9. )

Ranézés latenciaja (s)
{min., g1, median, g3, max.)

178

M. AMot |M. Emberl Sz. AMot
Elso proba

M. AMot |M. Emberl Sz. AMot
Utolso proba

abra 9.

Az érintés latenciajaban ugyanez a mintazat figyelheté meg: A kutyak a Szocidlis AMot-ot és

a Mechanikus AMot-ot hamarabb érintették meg, mint a mechanikus embert.(abral0.)
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A tekintetvaltasok szdma a jutalom helye és az adott partner kozott a Szocidlis AMot
csoportokban volt a leggyakoribb. Kruskal-Wallis teszt: Chi>=9.03 Df=2 p=0.011 Dunn post-
hoc* p<0.05 (abra ) Lathatéban a mechanikus ember felé mutatott tekintet valtasok szama is
gyakori volt, hiszen annak ellenére, hogy a kutydk szdmara meglehetdsen furcsan viselkedett
a kutyak feltehetden tudtak rola, hogy egy ember, mig a Mechanikus AMot felé mutatott
tekintetvaltasok szama ritka volt, azonban ha ezt az AMot-t felruhdzzuk szocialis
tulajdonsagokkal akkor a felé mutatott tekintetvaltasok szama meghaladja a Mechanikus

Ember felé mutatott tekintetvaltasok szamat. (abra 11.)
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6. Megbeszélés

A vizsgalat célja az volt, hogy megvizsgaljuk vajon a kutyak képesek-e felismerni egy AMot
(azonositatlan mozgd targy) viselkedését és szocialis interakcioba Iépni vele egy szocialis
helyzetben, mely esetiinkben egy problémamegoldo feladat volt, ahol a kutyak sajat maguk
nem tudtak megszerezi a jutalmat. Miklosi és mtsai (2000) kimutattak, hogy a kutyak ilyen
helyzetben un. kéré viselkedést mutatnak az ember felé (megné a nézés idStartama, és
tekintetvaltassal mutatjak a gazdanak a jutalom helyét). Ezt a kommunikativ viselkedést azota
tobb kutatasban is leirtak ( Gaunet 2000, Horn és mtsai 2012).

A mostani vizsgalatunkban megfigyeléseink igazoltak alaphipotézisiinket, azaz a kutyak
megfeleld helyzetben képesek szocialis interakcioba 1épni egy AMot-tal, és ezek a
viselkedések fokozottan jelennek meg, ha az AMot a helyzetnek megfeleléen szocialisan
viselkedik. A partnerre nézés id6étartamat vizsgalva megallapithatjuk, hogy a kisérlet elején
nem volt kiilonbség a harom csoport kozott, mig a kisérlet végén a kutydk sokkal tobbet
néztek a szocialisan viselkedd6 AMoT-ra, mint a mechanikus AMoT-ra vagy az emberre. A
masik fontos viselkedési valtozo, a tekintetvaltas is hasonld tendenciat mutatott: a teszt végén
a szocialis AMot csoportban gyakrabban fordult eld, mint a mechanikus AMot esetében. Ezen
megfigyelések is arra utalnak, hogy a megnovekedett nézési idotartam, illetve gyakoribb
tekintetvaltds nagyrészt a viselkedésbeli kiilonbségek hatdsa, ¢és valoszinli, hogy egy
hétkoznapian viselkedd ember is hasonléan aktiv kérd viselkedést valtott volna ki ebben a
helyzetben (Miklosi és mtsai 2000). Valoszinlileg a mechanikus ember irdnyaba mutatott
viszonylag alacsony tekintetvaltasi gyakorisdg €pp annak a kdvetkezménye, hogy az ember
nem természetesen viselkedik ebben a tesztben. Mivel korabbi megfigyelések szerint a
vakvezetd kutydk a nem 14t6 emberrel szemben is hasonldan viselkedtek (Gaunet 2010), nem
valoszinii, hogy a szemek megléte illetve hidnya jelentdsen modositja a kutya viselkedését.
Fontos megjegyezni, hogy hasonlo jelenséget mar kordbban is megfigyeltek. Jenkins és mtsai
(1978) laboratoriumi koriilmények kozott tanitottak meg kutyédkat arra, hogy egy kigyulladé
lampahoz menjenek élelemért. A tanulasi folyamat soran egyes kutyak kiilonféle mértékben
mutattak szocialis viselkedést a lampa irdnyaba (pl. ranézés, labemelés tekintetvaltas a lampa
és a taplalékadagold kozott, ugatas stb.). E megfigyelések azt mutatjdk, hogy a kutydk
hajlamosak a taplalékkal kapcsolatos helyzeteket szocidlis interakcionak felfogni, fliggetlentil
a résztvevo objektumok fizikai jellegétdl. Egyelore nem tisztazott, hogy ennek oka a kutya
korai tapasztalataiban keresendd, amikor az anyaallattél koldul élelmet (Fox 1971), vagy

inkabb az, hogy a csaladi kutydk élelmiik dontd hanyadat a gazdatol (emberektdl) kapjak, és
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nem maguk szerzik meg. Elvben mindkét tapasztalat segithet abban, hogy a kutya egy
megfelelden viselkedd AMoT-tal szemben szocidlis viselkedést mutasson, amelynek
kialakulasdhoz kevés interakcio is elég. Jelen kisérlet a tekintetben jelent tovabblépést, hogy

sikeriilt bizonyitani, a kutya szocialis viselkedése az AMoT viselkedésének is a fiiggvénye.

Osszegezve, a kutyak hamar interakcioba 1épnek egy szocidlisan viselkedd AMottal, hiszen
néhany proba elegendd volt arra, hogy a kutydk kiépitsenek valamiféle elvarast az adott
partnerrel szemben. A szocialis viselkedés létrejottében, illetve komplexitasanak
kialakulasaban feltehetéen szerepet jatszik az adott AMoT szocialis komplexitasa, illetve

kompetenciaja, amelynek vizsgélatara tovabbi kisérleteket terveziink.
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Nyilatkozat a palyazé egyéni hozzajarulasarél a palyamiiben leirt eredményekhez
Alulirott Petrd Eszter a dolgozatban leirt munkafolyamatok kozil :
-kisérletvezetd volt tesztek elvégzése soran

- videdk kédoldsat végezte
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