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1. Bevezetés

1.1. Az emberi jelzés hatdsa a kutydk dontésére két-utas valasztasos tesztekben

Szamos tanulmanybdl kideriil, hogy a kutyak (Canis familiaris) képesek értelmezni az
ember kiilonboz6 kommunikacios jelzéseit. Ezt legtobbszor két-utas valasztasos tesztekben
vizsgaltdk, melyek sordan a kutydknak kiilonbozé tipusi emberi gesztusokkal, példaul
mutatassal vagy tekintetvaltassal jelezték a jutalom helyét (pl.: Soproni és mitsai., 2002;
Lakatos és mtsai., 2009; Gacsi és mtsai., 2009).

Az ilyen jellegli vizsgélatok tobbségében két edényt vagy cserepet helyeztek el a kutyatol
egyenld tavolsagra, majd az alany szamara nem lathat6 modon egy jutalmat helyeztek el az
egyikben. Ezutdn egy ember a két cserép kozott allva valamilyen modon jelezte a jutalom
helyét, majd a kutya szabadon valaszthatott koziiliikk. Az elrejtett jutalom helyének jelzése
torténhetett kitartott vagy visszavett mutatassal (pl.: Miklosi és mtsai., 2005), a kisérletvezetd
kovethette szemmel a mutatds irdnyat vagy akar csak szemmel jelzett az egyik cserép felé
(Soproni és mtsai., 2001), illetve a mutatas torténhetett a jelzett oldallal azonos kézzel, a test
elott keresztiranyban vagy akar ladbbal (Lakatos €és mitsai., 2009). Ezek csak példaként
szolgédlnak egy mar széles irodalommal rendelkezd teriiletrdl, szamos més modszerrel is
vizsgaltak, hogy a kutydk mennyire hatékonyan képesek értelmezni az emberi jelzéseket. A
tanulmanyok eredményei mind arra utalnak, hogy habar a kutyak egyes jelzéstipusoknal jobb
teljesitményt nyujtanak a két-utas valasztds soran, alapvetden ilyen helyzetekben jol tudjak
értelmezni az emberi jelzéseket.

A fenti eredmények alapjan néhany kutat6 arra a kérdésre kereste a valaszt, hogy az emberi
jelzés kiilonbozo valasztasi helyzetekben milyen erdsen befolyasolja a kutydk dontését. Szetei
¢és mtsai. (2003) tanulmanyukban megallapitottak, hogyha két-utas valasztasos helyzetben a
kutydk csak szaglasukra hagyatkozhatnak vagy végignézhetik a rejtést, nem okoz gondot
szamukra a helyes oldal kivalasztisa. Azonban ha az elsé esetben egy ember a valasztas
kozben a két cserép kozott allt, a kutyak teljesitménye véletlen szintre esett, sot mikor a jelen
1évé ember az iires edényre mutatott a valasztas elott, a kutydk teljesitménye még tovabb
romlott. A teszt egyik legérdekesebb eredménye az volt, hogyha a kutyak végignézhették a
rejtést, valamint kdzvetlen olfaktorikus informacioval is rendelkeztek a jutalomfalat helyérdl,
de a kisérletvezetd a valasztas eldtt az tires rejtekhelyre mutatott, a kutydk teljesitménye nem

kiilonbozott szignifikdnsan a véletlen szinttdl. Mig Szetei €s mtsai. (2003) tanulmanyukban



egy ,.klasszikus” két-utas valasztdsos tesztben vizsgaltak az ember befolyasold hatasat a
kutydk viselkedésére, addig Prato-Previde ¢és mtsai. (2008), valamint Marshall-Pescini és
mtsai. (2011) ettdl eltér6 modszert alkalmaztak a jelenség vizsgalatdra. Esetiikkben a
kutyaknak két tanyér koziil kellett valasztaniuk, melyek koziil az egyiken kevesebb, mig a
masikon tobb jutalomfalat volt. Megallapitottak, hogy ha a kutyak szabadon valaszthattak a
két tal koziil, tobbségiik a nagyobb ételmennyiséget valasztotta, azonban ha a gazda vagy egy
idegen latvanyosan a kisebb mennyiséget preferalta (kezébe véve a jutalomfalatot lelkes
hangon azt mondta: , Oh, milyen finom, nagyon jo!”), az alanyok Osszességében
véletlenszertien valasztottak a két tal koziil. Ez a két tanulmany ramutat arra, hogy a kutyak
ugyan nem minden esetben kovetik vakon az emberi jelzéseket, de dontésiiket pusztin az
emberi jelenlét is sokszor erdsen befolyasolja.

Agnetta és mtsai. (2000), valamint Riedel €s mtsai. (2006) szintén két-utas valasztasos
tesztben vizsgaltdk a kutydk teljesitményét, azonban az emberi mutatis helyett fizikai jel
(marker) elhelyezésével jelezték a jutalomfalat helyét. Agnetta és mitsai. (2000) azt
tapasztaltak, hogy a kutyak csak akkor valasztottak a markerrel jelzett oldalt tobbszor, ha a
jelen 1évo személy legalabb egy apré mozdulatot tett a jelzett oldal iranyaba. Amennyiben az
alany mar csak az elhelyezett markert latta, és a két rejtekhely kozt 1évé ember mozdulatlan
volt, azaz sem a markert, sem valamely cserepet nem kapcsoltak 6ssze valamilyen mdédon az
emberrel, a kutydk véletlen szinten teljesitettek. Riedel és mtsai. (2006) kisérletiikben
azonban arra az eredményre jutottak, hogy ha a kutyak a rejtés soran csak a rejtd ember
vallmozdulatat latjak, nem képesek a marker alapjan megtalalni az elrejtett jutalmat, ellenben
abban a csoportban, ahol a kutyék eldl a rejtés folyamatat teljes egészében kitakartak, igy csak
a markert lathattdk késObb, a kutyak teljesitménye szignifikdnsan eltért a véletlentdl. A két
tanulmanyban a szerzOk tehat latszolag eltéré eredményt kaptak, azonban fontos kiilonbség
volt, hogy mig Riedel és mtsai. (2006) esetében az emlitett csoportoknal a kutya a rejtést
megeldzden lathatta a rejtést végzd ember kezében a jutalomfalatot, addig Agnetta és mtsai.
(2000)-nal a kérdéses csoportban a kutya a rejtés el6tt, illetve alatta nem volt jelen a
szobaban. Ahhoz azonban, hogy meghatarozzuk tényleg ez okozta-e az eredmények kozti
kiilonbséget, tovabbi vizsgalatokra lenne sziikség. Ezen eredmények alapjan viszont
levonhaté a kovetkeztetés, hogy a markerrel valo jelolést a kutydk csak abban az esetben
veszik a jelzésnek, ha legaldbb minimalisan 6ssze tudjak azt (vagy annak helyét) kapcsolni
egy emberrel.

A fentiek alapjan tehat elmondhatd, hogy a kutyak valoban képesek kiilonféle helyzetben

értelmezni az emberi jel6lést, azonban ez nemcsak az altaluk is jol ismert, valosziniileg



hétkdznapok soran is sokszor hasznalt jelzések esetében miikodik, hanem képesek ezt jfajta
jelolésekre is kiterjeszteni. Fontos azonban megjegyezni, hogy a markeres tesztek alapjan a

fizikai jelet onmagaban, egy ember nélkiil még nem tekintik kommunikativ jelként.

1.2. Robotok hasznalatanak jelentdsége szocialis viselkedési vizsgalatokban

A szocialis viselkedés vizsgalatakor elkeriilhetetlen egy partner jelenléte a teszt soran, ez
azonban sok szempontbol problémat jelent. Egyrészrél a partner viselkedését nem tudjuk
kelléen kontrollalni, masrészrol az alanyt befolyasoljak eldzetes tapasztalatai és elvarasai a
partnerrel szemben. Eppen ezért, az ilyen jellegii vizsgalatoknal a robotok hasznalata 1j
lehetdségeket teremt (Krause és mtsai., 2011).

Annak érdekében, hogy a vizsgalatunk soran minél pontosabb képet kapjunk a vizsgalt
jelenségrdl, fontos hogy minél inkdbb lecsokkentsiik a zavar6 tényezdk a hatdsat. A
kiilonb6z6 kisérletek robotok segitségével konnyebben kontrollalhatova valnak, illetve a
résztvevok kozti interakcidt befolyasold tényezék, mint a morfologiai adottsagok és a
viselkedés fiiggetlenithetdek egymastol. Ezek szabalyozasaval és az egyes elemek kiilonbdzo
kombindcidjanak alkalmazasaval szamos egyedek kozti interakcid (pl.: kooperacio,
parvalasztas) valik pontosabban tanulmanyozhatova (Krause és mtsai., 2011). Az irodalomban
ennek sikeres kivitelezésére tobb példat is talalhatunk (pl.: Patricelli és mtsai., 2006).

Patricelli és mtsai. (2006) példaul kék lugasépité (Ptilonorynchus violaceus) himek
udvarlasi viselkedését vizsgaltdk, azonban a tojok helyett robotokat hasznaltak. Ezeknél a
madaraknal megfigyelték, hogy a himek képesek az udvarlas intenzitasat a tojok reakcioja
alapjan valtoztatni, azonban problémat jelentett, hogy nem tudtak elkiiloniteni a tojok
viselkedésének egyes elemeit a himek udvarlasa kdzben, igy nem tudtdk megallapitani, hogy
pontosan mi befolyasolja annak intenzitdsat. Az interaktiv robot hasznalata éppen erre a
problémara jelentett megoldast, hiszen ennek segitségével a tojo kérdéses viselkedési elemét
el tudtak kiiloniteni a tobbitdl.

Az egyedek kozti kommunikacid soran tobbnyire kiilonbozd jelzések egyiittes hatdsa
sziikséges az adott viselkedés kivaltasdhoz, azonban sokszor egy-egy jelenség
tanulmanyozasakor az adott viselkedésnek egyszerre csak egy elemét vizsgaljdk, azaz
kommunikativ jelzések esetében példaul egyetlen szenzoros csatornat. Partan €s mtsai. (2009)
mokusszer(i robotokat alkalmazva vizsgaltak, hogy sziirke mokusoknal (Sciurus carolinensis)
vészjelzésekor a kiilonb6zd szenzoros informacidk kiilon-kiilon is kivaltjdk-e a megfeleld

vélaszt, vagy ezeknek bizonyos kombindcidja sziikséges a jelzés értelmezéséhez. A robot



segitségével elkiilonitve, illetve egymaéssal tobbféleképpen kombindlva tudtdk vizsgalni a
vészjelzés auditorikus és vizualis elemeit, valamint hogy a jelzés mozgas kdzben vagy allo
helyzetben torténik-e.

A kutydk szocidlis viselkedésének vizsgalata soran is felmeriilnek problémak, igy az
emberrel valo el0zetes tapasztalat, az alany elvarasai az adott helyzetben, sokszor akar egy
ember puszta jelenléte is befolyasolhatja a kutya viselkedését (pl.: Szetei és mtsai., 2003). A
robotok hasznalata tehat a kutyak szocialis viselkedésének vizsgalatahoz is jo alapot nytjthat,
hiszen ilyen formaban a kiilonb6z6 jelenségek az ember befolyasold hatasa nélkiil
vizsgalhatoak. Kutydknal mar korabban is alkalmaztak robotokat szocialis partnerként (pl.:
Leaver és Reimchen, 2007; Lakatos és mtsai., 2013). Leaver és Reimchen (2007) kutyaszerti
robot segitségével vizsgaltdk a farok kommunikativ szerepét kutyak taldlkozédsakor. A robot
hasznélata itt is nagy elényt jelentett, mivel ennek segitségével a kisérletvezetdk tudtak
manipuldlni a partner farkdnak hosszat, valamint mozgasat, illetve a robot segitségével
kiszlirhettek olyan tényezoket, melyek befolyasolhattdk volna a kutydk viselkedését, mint
példaul a két kutya kozti dominancia-viszony vagy eldzetes tapasztalat.

Jol lathato tehat, hogy a robotok szdmos 0j lehetdséget nyujtanak kiillonb6zd fajok és
problémak széles skalajanak vizsgalatahoz, segitségiikkel hatékonyabban lehet bizonyos
jelenségeket vizsgalni, 0j kisérleti megkozelitéseket tesznek lehetévé (Krause és mitsai.,

2011).

1.3. Képesek-¢e a kutyak értelmezni egy humanoid robot jelzését két-utas valasztasos tesztben

Lakatos ¢és mtsai. (2013) nemrég megjelent tanulményukban arra keresték a valaszt, hogy
képesek-e a kutydk egy humanoid robot jelzését megérteni egy két-utas valasztasos tesztben,
illetve hogy a kutyak teljesitményében van-e kiilonbség, ha a humanoid robot a mutatast
megelézd fazisban szocidlisan vagy nem szocialisan viselkedik a gazdaval. Az altaluk
hasznalt robot (PeopleBot) nagyjabol embernagysagt volt és két karral rendelkezett, melyek
koziil azonban csak az egyik volt mozgathat. Az ember partner a mutatas soran hasonldan a
robothoz, csak az egyik kezét hasznalta.

A vizsgalatban két nem-szocialis és két szocidlis csoport volt, a tesztek négy részbdl alltak
(Interakcio I — Teszt fazis I — Interakcio Il — Teszt fazis IT). A kutyak egyik fele az Interakcio I-
nél a gazda és az ember partner, az Interakcio II-nél pedig a gazda €s a robot partner kozti
interakciot figyelhette meg, mig a kutydk masik felénél ez forditott sorrendben tortént.

Csoporttol fiiggden a gazda és a robot kdzdtt nem-szocidlis vagy szocidlis interakcié volt. A



teszt fazis soran kétféle jelzést alkalmaztak egyenl6 aranyban, kitartott €s visszavett mutatast.

Megallapitottak, hogy a kutydk az Interakcios fazis alatt tobb id6t toltottek a robot partner,
mint az ember partner mellett, kiilondsen a szocidlis helyzetben. A teljesitménynél is
tapasztaltak kiilonbséget mind a gesztus tipusa, mind a partner szempontjabol. A kitartott
mutatas esetében a kutyak szignifikansan jobban teljesitettek, mint a visszavett mutatasnal,
illetve ember partner esetében jobb teljesitményt nyujtottak, mint a robot partnernél. A kutyak
a robot partner altali visszavett mutatast értették a legkevésbé. Azonban annak, hogy a partner
mennyire volt szocialis, 0sszességében nem volt hatasa a kutydk teljesitményére, de az
egyedek szintjén vizsgalva a szocidlis csoportban par kutya a véletlen szint felett teljesitett a
robot partnernél is, mig a nem-szocialis robotnal mindegyik kutya teljesitménye véletlen
szinten volt. A kiilonbségek a jelzett rejtekhelyre nézés hosszaban is megmutatkoztak, a
kutyak az ember partner esetében hosszabb ideig nézték azt, mint a robot partnernél, azaz az
emberi mutatas alapjan konnyebben valasztottak. Azonban csak a robot partneres mutatdsokat
vizsgalva, a szocidlis csoportban a kutydk tovabb nézték a jelzett edényt, mint az aszocialis
csoportban, tehat a robot szocialis viselkedése megkonnyitette a jelzés megértését.

Lakatos ¢és mtsai. (2013) eredményei alapjan tehat megallapithatd, hogy a robot
szocialitasdnak hatasa van a kutydk viselkedésére, azonban két-utas valasztasos tesztben ez

még nem feltétlendl elég, hogy megértsék annak jelzését.

1.4. Kutya-robot interakcio vizsgalata problémamegoldé feladatban

Gergely és mtsai. (2013) egy problémamegoldé feladatban vizsgéltak, hogy vajon a kutyak
hajlanddak-e szocidlis interakcioba 1épni egy robottal, illetve hogy annak viselkedése
befolyasolja-e ezt a hajlandosagot. A robot — késébbiekben AMoT (Azonositatlan Mozgd
Térgy) — szerepét egy taviranyitds auto toltotte be.

Gergely és mtsai. (2013) tesztjiilkben egy fém ketrecet hasznaltak, melyben a jutalomfalatot
elhelyezve a kutya ahhoz nem fért hozza, igy sziiksége volt a partnerre, hogy megszerezhesse.
A kutyakat harom csoportra osztottak, melyek a partner kiils6 jegyeiben és viselkedésében
tértek el egymastol. A Mechanikus AMoT csoportban a partner a mar emlitett taviranyitos autd
volt, mely meghatarozott itvonalon mozgott, mindig azonos pozicidobdl indult és ugyanannyi
ideig maradt mozdulatlan a tesztprobak soran. A Mechanikus Ember csoportban a
kisérletvezetd az el6z0 csoport partneréhez hasonléan viselkedett, valamint napszemiiveget
viselt és nem haszndlt sem verbalis, sem non-verbalis jelzéseket. A Szocidlis AMoT

csoportban szintén az AMoT partner szerepelt, azonban itt volt szeme, valtozatos utvonalon



mozgott, a labor kiilonb6z6 pontjairdl indult a teszt sordn, valamint céliranyosan mozgott és
interaktivan viselkedett (elindult segiteni amikor a kutya ranézett). A fobb viselkedési
valtozok a partnerre nézés id6tartama és a nézésvaltasok szdma volt a partner és a jutalom
kozott, melyek a kutya-ember interakciok soran un. ,kérd viselkedésként” értelmezhetdek
(Miklési és mtsai., 2000). Az eredmények azt mutattak, hogy az egyes csoportokban a kutyak
partnerre nézési ideje az els@ par proba soran ugyan még nem kiillonbozott egymastol,
azonban a késébbiekben a kutyak hosszabban nézték a partnert a Szocidalis AMoT csoportban,
mint a Mechanikus AMoT-nal. Ezzel megegyez6 eredményt kaptak a tekintetvaltasok esetében
is, azaz az elsd probaknal még nem volt kiillonbség a csoportok kozott, de az utolsd probak
soran a Szocidalis AMoT csoportban 1évé kutydknal gyakoribb volt a tekintetvaltds a
jutalomfalat és a partner kozt, mint a Mechanikus AMoT-nal.

Gergely és mtsai. (2013) tehat megallapitottak, hogy a kutyak képesek az AMoT szocialis
viselkedésének bizonyos aspektusait felismerni, valamint ennek hatdséra hajlamosabbak vele

interakcidba 1épni.

1.5. Célkitiizések

Jelen kisérletiinkben arra kerestiik a valaszt, hogy képesek-e a kutyak kiilonb6z6 partnerek
(Ember és AMoT) egy kitlintetett helyre irdnyuld mozgéasit kommunikativ jelzésként
értelmezni két-utas valasztasos feladatban, illetve van-e hatdsa a partnerrel valdo kozvetlen
elézetes interakcidonak a kutyak teljesitményére.

Mivel az AMoT képtelen a korabban emlitett mutatasi formakra (pl. Lakatos €és mtsai.,
2009), esetlinkben a jelzésnél a partner a két rejtekhely koziil, kézéprol indult, majd a
jutalomfalatot tartalmazo6 cseréphez ment, megérintette azt és visszaallt a kezddpontra. Ilyen
jellegli kommunikativ jelzést azonban még nem alkalmaztak hasonl6 helyzetben, igy olyan
csoportokat is létrehoztunk, melyben a partner szerepét egy ember tolti be. Erre
mindenképpen sziikség volt, hogy kizarhassuk annak a lehetdségét, hogy az esetleges
teljesitménybeli eltéréseket a korabbi vizsgéalatokhoz képest csupan a jelzések megértésének
nehézsége kozti kiilonbség okozza.

Egy tovabbi valtozas a kordbban emlitett tanulmanyokhoz képest, hogy mig Lakatos és
mtsai. (2013)-nal a kutya a robot szocialis, illetve nem-szocialis viselkedését egy ember-robot
interakcion keresztiil figyelhette meg, nalunk a Segitd AMoT és Segité Ember csoportokban a
kutyak kozvetleniil 1éphettek kapcsolatba a partnerrel.

Feltételezésiink szerint, amennyiben az AMoT a jelzést megel6zden, egy masik helyzetben



interakcidba 1ép a kutyaval, azok jobb teljesitményt nyujtanak a tesztben. Ezzel szemben, ha a
kutyaknak nincs korabbi tapasztalatuk az AMoT-tal, akkor annak mozgasat nem értelmezik
kommunikativ jelzésként, azaz véletlenszeriien vélasztanak a két rejtekhely koziil. A Segito
Ember csoportnal az emberi mutatasos tesztekben kapott eredményhez hasonl6 teljesitményt
vartunk, mig a Nem-segité Embernél ennél rosszabb, azonban a Nem-segito AMoT-nal jobb
teljesitményt feltételeztiink, mivel a kutydknak tobb tapasztalatuk van az emberekkel és a
korabbi tesztek alapjan a kiilonb6z6 helyzetekben nem az egyén a fontos, azonban az ember

szokatlan viselkedése csokkentheti a kutyak sikerességét.

2. Anyag és modszer

2.1. Alanyok

A kisérlet soran 82 egy évnél idésebb kutyat teszteltiink, akiket az ELTE Etologia Tanszék
Csalddi Kutya Adatbazisabol toboroztunk. Osszesen 22 kutyat kellett kizdrnunk, ebbél
nyolcat oldalpreferencia miatt, mivel 6k minden egyes tesztproba soran ugyanazt az oldalt
valasztottak (Nem-Segité AMoT: 2; Nem-Segité Ember: 2; Segité AMoT: 1; Segité Ember: 3).
Amennyiben egy kutya legalabb egyszer a masik cseréphez ment, nem tekintettiik
oldalpreferencianak. Egy kutyat kellett kizarnunk, mivel a tesztr6l nem késziilt videofelvétel,
a tobbi 13 kutya pedig azért nem kertiilt bele az elemzésbe, mert nem csinaltdk végig a tesztet
(Nem-Segité AMoT: 2; Nem-Segité Ember. 4, Segit6 AMoT: 5; Segité Ember. 2). Ezt
okozhatta faradtsag vagy motivacio-hiany. A tesztet akkor fejeztiikk be, ha harom egymast
kovetd probaban a kutya nem valasztott 60 mp-en beliil a cserepek kozott. Az elemzésbe
bekeriild 60 kutyat négy kiilonb6zd csoportba soroltuk:

o Nem-segité Ember (N=15; 6 kan, 9 szuka; atlag életkor£SD: 4,33£2,37 év)
o Nem-segité AMoT (N=15; 7 kan, 8 szuka; atlag életkor+SD: 3,57+1,63 év)
o Segité Ember (N=15; 10 kan, 5 szuka; atlag ¢letkor+SD: 4,20+2,46 év)

o Segité AMoT (N=15; 6 kan, 9 szuka; atlag ¢életkor+SD: 3,17£2,05 év).

A csoportok kozott az alanyok életkora nem kiilonbozott (egy-utas ANOVA, Fss6=1,42,
p=0,25). A tesztben csak olyan kutydk vehettek részt, akik jutalomfalattal jol motivalhatoak

voltak. Minden kutya csak egy csoportban szerepelt.



2.2. Kisérleti leiras

2.2.1. Felszerelés

A kutyakat az ELTE Etologia Tanszékének 4,5 m x 3,5 m-es laborjaban teszteltiik, a
probakat négy videod kameraval rogzitettiik.

A Segité Ember és Segitd AMoT csoportokban egy fém ketrecet (61 cm X 46 cm x 54 cm)
hasznaltunk rejtekhelyként, melynek belsejébe egy magnest rogzitettiink. Ezekben a
csoportokban egy, a két oldalan fémlappal felszerelt miianyag talat (10 cm x 10 cm) is
hasznaltunk, melybe a jutalomfalatot helyeztilk. Ezekre azért volt sziikség, hogy a
jutalomfalatot a ketrecben elhelyezve a kutya ne tudjon ahhoz magat6l hozzaféri, csak a
partner segitségével.

A teszt fazisban a rejtés alatt a kutya szemét egy paravannal (102 cm x 76 cm) takartuk el.

2.2.2. Partnerek

A Nem-segité AMoT ¢és Segité AMoT csoportokban egy tavirdnyitos autot (#32710 RTR
SWITCH, 28 cm x 16 cm x 13 cm) hasznaltunk partnerként, melynek eliils6 részéhez magnest
rogzitettiink. Ennek segitségével a Segité AMoT csoportban az autd képes volt a dobozbdl
kihozni a fémlappal felszerelt milanyag talat, melyben a jutalomfalat volt. Figyelemfelhivo
jelként az AMoT-ndl minden esetben egy csipogd hangot hasznéltunk, melyhez az aprd
hangszorot az autd belsejében helyeztiik el.

A Nem-segité Ember és Segito Ember csoportokban a partnert az egyik kisérletvezetd
Jjatszotta. Az els6ben a partner napszemiiveget viselt és nem hasznalt sem verbalis, sem non-
verbalis jeleket, figyelemfelhivo jelként pedig ugyanazt a csipogd hangot kiadd eszkozt
hasznaltuk, mint az AMoT esetében. A Segitd Ember csoportban a partner hasznélhatott
verbalis és non-verbdlis jelzéseket egyarant, a kutya figyelmét a ,.Szia (Név), figyelj!”

mondattal hivta fel.
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2.2.3. Procedura

A gazda ¢és a kutya bejottek a teszt szobaba, ahol a kutya szabadon korbenézhetett, mig
valamelyik kisérletvezetd (KV) tdjékoztatta a gazdat a kisérlet menetérél. Ezutan a gazda leiilt
a szobaban eldre elhelyezett székre és megfogta a kutyat maga elétt. KV1 belépett a szobaba
egy cseréppel a kezében, melyet maga el¢, a szoba kdzepére helyezett el, majd kezében egy
jutalomfalattal felhivta a kutya figyelmét (,,(Név), nézd!”) és beletette azt a cserépbe. A gazda
ekkor elengedhette a kutyat, aki megehette a jutalomfalatot, majd a gazda visszahivta. Ezt
négyszer ismételtiik meg, majd KV1 kiment a szobabol.

Az eldtréningre azért volt sziikség, hogy a kutya hozzaszokjon a teszthelyiséghez, illetve

hogy a cserép jutalomfalatot tartalmaz. Az el6tréning minden csoportban ugyanigy zajlott.

El8kezelés
Nem-segité Ember

A partner belépett a szobaba, majd két és fél percen keresztiil korbe-korbe jart, mialatt a
gazda a kutyat maga el6tt tartotta. Miutan letelt az id6, a partner az elére meghatarozott
kezdépontra allt, a kutyaval szemben a szemkozti fal mellett. A kezddpont minden partner

esetében megegyezett.

Nem-segité AMoT

KV2 behozta az AMoT-ot a szobaba és a kezdépontra helyezte azt, O maga a kutya jobb
oldala feldli sarokban allt meg. Az AMoT hasonloan a Nem-segité Ember csoport partneréhez,
két és fél percen keresztiil korbe-korbe mozgott, majd az 1d6 lejarta utdn visszadllt a

kezddpontra.

Segité Ember

KV1 behozta a ketrecet ¢és elhelyezte azt a kutya és a partner kozott féluton, a szoba bal
oldalara, ezalatt a partner bejott a szobdba és megallt a kezdéponton. KV1 kiment a szobabdl
a mlanyag talért és egy jutalomfalatért. Visszatérve kezében a jutalomfalattal felhivta a kutya
figyelmét (,,(Név), nézd!”’) majd beletette azt a talba. A talat a ketrecben 1évé magneshez

erdsitette, majd elhagyta a szobat. A gazda ekkor elengedte a kutyat, aki 15 mp-ig szabadon
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mozoghatott a szobaban, probalhatta megszerezni a jutalmat a ketrecbol. Miutan az i1d6 lejart,
a gazda visszahivta. Ezutan a partner felhivta a kutya figyelmét (,,Szia (Név), figyelj!”), majd
kihozta a talat és a kutya megehette a jutalomfalatot. A partner visszadllt a kezdOpontra, a
gazda pedig ismételten visszahivta a kutyat, majd KV1 a szobaba Iépve athelyezte a ketrecet a
masik oldalra és megismétlodott a fent leirt procedura. Ezt O0sszesen hatszor ismételtiik,
valtogatva a ketrec helyét (BJBJBJ).

A masodik probatol kezdve, ha a kutya a 15 mp-es felfedezési id0 alatt ranézett a partnerre,

az rogton elindult és kihozta a jutalomfalatot a dobozbol.

Segito AMoT
Az eldkezelés ugyantgy zajlott, mint a Segit6 Ember csoportnal, a kiillonbség egyediil a

partner tekintetében volt, illetve igy a kutya figyelmének felhivésa a csipog6 hanggal tortént.

Teszt fazis

KVI1 két azonos cseréppel 1épett be a szobaba, elhelyezte azokat a partner két oldalan
egyenld tavolsagban, majd felhivta a kutya figyelmét egy jutalomfalattal a kezében (,,(Név),
nézd!”’). Magat a rejtést minden probanal egy paravannal takartuk el a kutya el6l. Miutan
KV1 kiment a szobabdl, elvettik a paravant, a partner felhivta a kutya figyelmét (a
csoportnak megfeleléen), odament a jutalomfalatot tartalmazd cseréphez, megérintette azt,
majd visszaallt a kezd6pontba. Ekkor a gazda elengedte a kutyat, aki szabadon valaszthatott a
két cserép koziil. Ha a jelzettet valasztotta, kiehette a jutalomfalatot és a gazda megdicsérte,
azonban ha a nem-jelzetthez ment, a gazda megakadalyozta, hogy kiegye a jutalomfalatot a
masikbol. Ez torténhetett visszahivassal, vagy a gazda a kutya utan ment, megfogta és
visszavitte a székhez. Ezt 16-szor ismételtiik, a rejtés helye eldre meghatarozott, kvazi-
random sorrendet kovetett: JBIBBJBJJBBJBJJB.

A jelzést megelozd figyelemfelhivd jel hossza a kutya figyelmi allapotatdl fliggden
véltozott, azaz ha az alany nem nézett a partnerre, a figyelemfelhivo jelet tobbszor jatszottuk

le vagy hosszabb ideig tartott.
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2.3. Viselkedési valtozok és elemzés

Minden tesztet videdra rogzitettiink, a kutydk viselkedését a Solomon Coder 13.09.09.
programmal kodoltuk. A vizsgalt valtozok a kdvetkezok voltak:
e Vilasztas: valasztasnak szamitott, ha a kutya 10 cm-re megkozelitette valamelyik
cserepet. A jelzett cserép esetén a probat 1-gyel, a nem jelzett esetén 0-val jeloltiik
e Partnerre nézési id6 (id6 %): a jelzés fazisdban a partnerre nézés hossza (mp) a

figyelemfelhivo hang kezdetétdl a jelzés befejezéséig / jelzés hossza, szorozva 100-zal

A statisztikai elemzéseket az IBM SPSS Statistics 21 statisztikai program segitségével
végeztik.

El6szor azt vizsgaltuk meg, hogy az egyes csoportok eredményei mutatnak-e eltérést a
véletlen szintt6l. Ehhez kiszdmitottuk a kutydk atlagos teljesitményét az egyes csoportokban
(%), majd Wilcoxon-probat alkalmaztunk.

Binomialis GLMM (altalanositott linearis kevert modell) segitségével megvizsgaltuk, hogy
kimutathat6-e teljesitménybeli kiilonbség az egyes csoportok kozott, illetve vannak-e
eltérések a tesztprobak kozott. A teszten beliili teljesitményvaltozas vizsgalatdhoz a 16
tesztprobat négy egyenld fazisra osztottuk ((1) 1-4, (2) 5-8, (3) 9-12, (4) 13-16), melyekben a
bal és jobb oldalak egyenlden szerepeltek. Szintén binomialis GLMM-mel vizsgaltuk vajon
volt-e jele tanulasnak az egyes csoportokban és volt-e ennek mértékében kiilonbség a
kondiciok kozott.

A partnerre nézési 1d6t szézalékos formaban adtuk meg, mivel a jelzés ideje probanként
eltérd volt (atlag=SD: 8,08+1,09). A csoportok kozti eltérést Kruskal-Wallis teszttel vizsgaltuk

¢s Dunn post-hoc tesztet alkalmaztunk.

3. Eredmények

Az eredmények alapjan a kutydk teljesitménye egyediil a Nem-segité AMoT esetében nem
tért el szignifikdnsan a véletlen szinttdl, mig a masik harom csoport eredménye a véletlen
szint felett talalhato (Nem-segitd AMoT: N=15, T(+)=60, p=0,095; Nem-segité Ember: N=15,
T(+)=88,5, p=0,002; Segité AMoT: N=15, T(+)=120, p=0,001; Segité Ember: N=15,
T(+)=115, p=0,002; 1. dbra).

13



ns * * *

Teljesitmény %
(min., g1, median, g3, max.
(ox]

o

O 1 I I 1
Nem-segito Nem-segitéo  Segito AMoT Segito Ember
AMoT Ember

1. abra Kutydk teljesitménye az egyes csoportokban, illetve azok eltérése a véletlen szinttil

(ns — nem szignifikans,* p<0,01)

A GLMM analizis alapjan a kutyék teljesitményére hatassal volt, hogy melyik csoportban
szerepeltek (F3041=3,66, p=0,012), illetve az ismételt tesztprobaknak is volt hatasa
(F15,941=4,60, p<0,001). A csoportok kozti 6sszehasonlitasnal azt az eredményt kaptuk, hogy a
kutyak mind a Segité AMoT, mind a Segitd Ember csoportban szignifikansan jobban
teljesitettek, mint a Nem-segité AMoT csoportban (Nem-segité AMoT vs. Segité AMoT:
p=0,005; Nem-segité AMoT vs. Segité Ember: p=0,003).

Csoportonként vizsgalva, a Nem-segit6 AMoT esetében az egyes tesztproba-fazisok kozt
nem volt szignifikans kiilonbség, ellenben a Nem-segité Ember csoportnal az 1-3 tesztproba-
fazisok szignifikans eltérést mutattak (1 vs. 3: p=0,011). A Segité AMoT esetében az 1-2, 1-3
¢s a 3-4 tesztproba-fazisok kozott is szignifikans kiilonbség volt (1 vs. 2: p=0,046; 1 vs. 3:
p=0,004; 3 vs. 4: p=0,033), mig a Segito Ember csoportnal egyediil a 3-4 tesztproba-tfazisok
kozt mutathato ki eltérés (3 vs. 4: p=0,039). Ezeket az eredményeket a 2. és 3. dbra mutatja.
Szignifikans kiilonbség a tesztproba-fazisok kozott Osszességében, egyediil a Segito AMoT

csoportnal volt kimutathato (F3 944=3,38, p=0,018).
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Hogy kizarhassuk annak a lehetdségét, hogy a csoportok kozti teljesitménybeli
kiilonbségért a jelzés alatti eltérd figyelmi id6 felel, elemeztiik a jelzés alatti partnerre nézési
1d6t (%). Ez alapjan a csoportnak hatdsa volt a jelzés alatti figyelmi idére (X2=27,7, p<0,001).
Az azonos partneri csoportok kozt nem volt kimutathatd szignifikans eltérés (Nem-segito
AMOT vs. Segité AMoT: p=1,00; Nem-segité Ember VS. Segité Ember: p=1,00), azonban a
kutyak altalaban véve tobbet nézték az Ember partnert, mint az AMoT-ot (Nem-segitd AMoT
vs. Nem-segito Ember. p<0,001; Nem-segito AMoT vs. Segité Ember: p=0,001; Segitc AMoT
vs. Nem-segité Ember: p=0,006; Segité AMoT vs. Segité Ember: p=0,037).

4. Kovetkeztetések

Kisérletiinkben azt vizsgaltuk, képesek-e a kutydk értelmezni két kiillonbozd partner
(Ember és AMoT) jelzését egy két-utas valasztasos tesztben, illetve teljesitményiikre hatdssal
van-e, ha a partnerrel ezt megeldzden interakcioba Iéphetnek.

Elemzéseink soran azt kaptuk, hogy egyediil a Nem-segitd AMoT csoport kutyainak
teljesitménye volt véletlen szinten, azaz ennél a csoportndl a kutydk véletlenszeriien
valasztottak a két cserép koziil, valamint a tesztprobdk sordn sem volt megfigyelhetd
teljesitménybeli valtozas. Ez arra utal, hogy a kutydk abban az esetben, ha az AMoT
mechanisztikusan mozog €s nincs vele kapcsolatuk a jelzés el6tt, a kutydk annak mozgasat
nem érzékelik kommunikativ jelzésként, sot, a teszt soran nem alakul ki benniik asszociacid
sem az AMoT mozgésanak irdnya és a jutalomfalat helye kozott. A két AMoT partneres
csoport kiilonbsége arra utal, hogy az eldzetes interakcid fontos szerepet jatszik abban, hogy a
kutya tudja-e értelmezni egy élettelen agens ,,viselkedését”. Ezzel szemben Lakatos és mtsai.
(2013) tanulmanyukban azt az eredményt kaptak, hogy a partner szocialitdsanak nincs hatasa
a kutyak teljesitményére. Esetilkben azonban a kutyak a partner szocialis, illetve nem-
szocialis viselkedését egy ember-robot interakcion keresztiil figyelhették meg, mig
tesztlinkben a kutydk a Segité AMoT ¢és Segité Ember csoportokban kozvetleniil a partnerrel
Iéphettek kapcsolatba. Ez arra utal, hogy a kutydk teljesitményét nemcsak maga a partner
viselkedése befolyasolja, sokat szamit az is, hogy a partner szocialis/interaktiv viselkedésérdl
kozvetlen vagy kozvetett modon nyernek-e informacidt. A partnerre nézési idok elemzése

alapjan megallapithat6 tovabba, hogy a két AMoT partneres csoport kozti teljesitménybeli
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eltérést nem az okozta, hogy a kutyak kevésbé nézték a jelzést, hiszen az azonos partner(i
csoportok kozott a partnerre nézési idében nem volt kiillonbség.

A tesztprobak adatainak éabrazolasakor egy mintazatra lettiink figyelmesek, melyet a
jutalomfalat elhelyezésének sorrendje nem magyarazott, igy részletesebb elemzést végeztiink
a tesztprobakat négy részre osztva. A Nem-segité6 AMoT esetében az elemzés nem mutatott
teljesitménybeli valtozast a probak eldrehaladtaval, ami arra utal, hogy a kutydk a 16 préba
soran nem kototték ossze az AMoT mozgasanak iranyat a jutalomfalat helyével. A Nem-segito
Ember csoportnal azonban mar megfigyelhet6 kiilonbség az 1-3 tesztproba-fazisok kozott,
azaz itt mar van jele tanulasnak. Osszevetve ezt az eredményt azzal, hogy a kutyak a
csoportban nem véletlenszerien valasztottak, illetve a csoportok kozti Osszehasonlitas
eredményével — azaz, hogy a csoport eredménye nem kiillonbozott szignifikdnsan a Nem-
segité AMoT-étol — arra utalhat, hogy ugyan a mechanisztikusan mozg6, sem verbalis, sem
non-verbalis jelzést nem add ember mozgésat a rejtekhely iranyaba képesek voltak a jutalom
helyének jelzéseként értelmezni, azonban ez a teszt elején nem volt szamukra annyira
egyértelmii, mint a Segité Ember esetében. Erdemes tovabba megjegyezni, hogy a Segitd
AMOoT csoportndl is tanulas figyelhetd meg, azonban itt mar az elsd két tesztproba-tazis kozott
is volt teljesitménybeli kiilonbség, azaz az interaktiv robotnal a kutydk gyorsabban tanultdk
meg a feladatot, mint a ,,robotszeri’” embernél. Ugyanakkor nem szabad elfelejteni, hogy a
kezdeti rossz teljesitményt okozhatta akar az is, hogy az ember nem ugy viselkedett veliik
szemben, ahogyan azt hétkdznapjaik soran megszokhattak. A Segitd AMoT esetében mar
harom tesztproba-fazis kozott is szignifikans eltérés volt megfigyelhetd. Az 1-2 és 1-3 kozti
kiilonbség — hasonldan az el6bb emlitett csoporthoz — tanuldsra utalhat, mig a 3-4 tesztpréba-
fazisok kozti teljesitményromlést pedig okozhatta a motivacid hidnya, a kutya elfaradasa, de
jelentheti, hogy az alany(ok) egyszerlien meguntak a feladatot. A Segité Embernél egyediil az
utolso két tesztproba-fazis kozott volt kiilonbség, ami valdszinlileg az elébb emlitett okokra
vezethetd vissza. Ennél a csoportnal azonban az elsd harom fazisban a kutydk végig jo
teljesitményt nyUjtottak, azaz nem okozott szamukra problémat az 0jfajta jelzés értelemzése.
A két AMoT partneres csoportnal még jobban lathaté a kiilonbség. A mechanisztikusan
mozgd, nem interaktiv AMoT esetében még csak asszociacio sem alakult ki a mozgas iranya
és a jutalomfalat helye kozott, ami egybevdg Agnetta és mtsai. (2000) vizsgalatdnak
eredményével, melyben a kutyak a Csak Marker kondicioban szintén nem kotottek Ossze a
probak sordn a markert és a jutalomfalat helyét. Ezzel szemben viszont a Segitd AMoT
csoportban 1év0 kutydknadl tanulds lathatd, azaz kezdetben ugyan nem tudjak értelmezni az

AMoT mozgasat, de a tesztprobak eldrehaladtaval képesek Osszekotni a mozgas irdnyat a
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jutalomfalat helyével. Ez arra utal, hogy nem feltétleniil sziikséges egy ¢lettelen targyat az
emberrel, emberi mozgassal Osszekapcsolni ahhoz, hogy jelzését értelmezni tudjak. Ezt a
kiilonbséget a két csoport kozott csak az eldkezelés okozhatja, hiszen a Teszt fazis a két
csoportban teljesen megegyezett. A fentiekbdl tehat levonhato a kovetkeztetés, hogy a jelzés
megértés¢hez nem sziikséges ugyan ember jelenléte, de ahhoz, hogy létrejohessen tanulas,
mar kell valamilyen kapcsolat a partner ¢és az alany kozott.

Fontos azonban megjegyezni, hogy elképzelhetd, hogy a Nem-segité és Segitd csoportok
kozti kiilonbséget nem csupan a partner interaktiv viselkedése okozza, hanem a Segito
csoportokndl eldkezelésként alkalmazott problémamegolddé feladat soran a kutya
asszocialhatja a partnert a jutalomfalattal. Eppen ezért terveziink tovabbi csoportokat,
melyekben ezt a két hatast kivanjuk kiilon-kiilon vizsgalni. Erdemes azonban hozzafiizni,
hogy elképzelhetd, hogy az emberi mutatds értelmezése is hasonld asszocidcio révén alakult
ki, igy eredményeink ismeretében nem zarhatd ki az a lehetdség, hogy a kutydk iddével

képesek lennének a robot jelzését is hasonloan jol értelmezni, mint az emberét.
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Osszefoglalis

Tobb kiilonb6zé tanulmany bizonyitja, hogy a kutyak (Canis familiaris) képesek
értelmezni az emberi mutatdst, ennek segitségével két-utas valasztasos feladatokban jo
teljesitményt nyudjtanak. Hasonld eredmény érhetd el fizikai jel (marker) elhelyezésekor is,
azonban csak abban az esetben, ha egy ember is jelen van, aki legalabb egy apré mozdulatot
tesz a jelzett oldal iranyaba. Jelen kisérletiinkben arra kerestiik a valaszt, hogy képesek-e a
kutyak egy AMoT (Azonositatlan Mozg6 Targy) rejtekhely felé irdnyuld mozgasat jelzésként
értelmezni. Ehhez négy csoportot hoztunk 1étre, melyek a partner tekintetében (AMoT vagy
ember), illetve annak a jelzést megel6zd fazisban mutatott viselkedésében tértek el. A Nem-
segitdé AMoT, illetve Nem-segitd Ember csoportokban a partner mechanisztikusan mozgott és
a jelzés el6tt nem volt kapcsolata az alannyal, mig a Segit6 AMoT és Segitd Ember
csoportokban a partner interaktiv volt és segitett az alanynak egy szamdra elérhetetlen
jutalomfalat megszerzésében. Az elemzések alapjan a kutyak teljesitménye egyediil a Nem-
segitO AMoT esetében nem kiilonbozott a véletlen szinttdl. A csoportok kozti
Osszehasonlitdsnal a kutydk szignifikansan jobban teljesitettek a Segitd AMoT és Segitd
Ember csoportokban a Nem-segit6 AMoT csoporthoz képest. Eredményeink szerint a kutyak
képesek az AMoT mozgédsat az emberi mutatdshoz hasonldéan jelzésként értelmezni,

amennyiben volt egy eldzetes interakcio a partner és az alany kozott.
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Szerzoi hozzajarulas

Alulirott ......Abdai Judit.... a dolgozatban leirt munkafolyamatok koziil a:
- a videok kodolasat végeztem,

- adatelemzést végeztem,

- a tesztek sorédn kisérletvezetd voltam.

Szentendre, 2014. majus 01.
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