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1. Bevezetés

1.1. Szocialis interakcio

Szocialis interakcio a fajtarsak kozott 1étrejovo tarsas kolcsonhatas, amely noveli az egyedek
tulélési esélyét (Székely és mtsai, 2010). A szocialis viselkedést nagyon sok allatfajnal meg
lehet figyelni, akar a rajokban repiilé madarakra, a csordakban legelé novényevokre vagy
falkéban vadaszo6 ragadozdkra gondolunk.

Minden szocialis viselkedés kialakuldsanak alapvetd feltétele, hogy az egyedek felismerjék
egymast ¢és képesek legyenek interakciot kezdeményezni. A fajtarsak felismerése minden
¢l6lény esetében is fontos, és ez a felismerés egyre komplexebbé valhat az evollcid soran.
Egyes kutatok szerint az él6lényeket érdemes felosztani komplexitasukat és kornyezetiiket
tekintve passziv és aktiv agensekre (Tomasello és Call, 1997). Az egyedek szamara ennek a
hatékony felismerése, megkiilonboztetése fontos lehet a szocidlis viselkedés kialakuldsédhoz,
akdr az ¢életben maraddshoz. Minden ¢él6lény szamara fontos, hogy felismerjék a
kornyezetiikben €16 agenseket mert csak igy képesek elmenekiilni a ragadozé eldl, vagy

lehetnek sikeresek parvalasztasban.

1.2. Szocialis kognicio

Szocidlis kognicio alatt mindazokat a viselkedéseket, és az azokat kialakit6 mentalis
képességet értjiik, amit az allatok a fajtarsakkal valo interakcidik soran alkalmaznak (Miklosi,
2004). A szocialis kognicio képességével a kognitiv etologia foglalkozik. Bar kutatok mar
korabban is vizsgaltak az allatok szocialis viselkedését, az ezeket iranyitd mentalis
mechanizmusokat sokszor nem vették figyelembe. Ennek a tudomanyteriiletnek a kialakulasa,

¢és kutatasanak fontossaga Griffin nevéhez flizédik.

Bekoff és Jamieson (1990) szerint a kognitiv etoldgia feladata az allatok gondolkodasanak, és
emocionalis folyamatainak kutatasa, evolucios és funkcionalis szempontbdl, amit az etologia

és pszichologia 6tvozetének tekinthetiink (Topal és mtsai, 2001).



1.3. Szocialis interakciok kialakulasa

1.3.1 ElImemechanizmusok szerepe a szocialis interakciok kialakulasaban

A szocidlis interakciok kialakuldsanak els6 1épése a masik fél felismerése (él6 és a nem €16
elkiilonitése). Az élok legfontosabb megfigyelhetd jellegei kozé tartozik az 6nalldo mozgas
képessége, a kornyezethez vald alkalmazkodas, és interakcido kezdeményezésének képessége
€16 és élettelen agensek iranyaba. Nagyon fontos szerepet kap a masik fél beazonositasa is
(taplalék, ragadozo, fajtars). Ezzel a képességgel az él61ények tobbsége rendelkezik, akar egy
egysejtii is képes a fajtarsa beazonositasara (pl. kémiai molekuldk kibocsatasaval), ami
nélkiilozhetetlen a reprodukcios sikere szempontjabol (Fitch, 2008). Ez a mechanizmus az
evolucid soran egyre komplexebbé valhatott, bar az még sok esetben ma is kérdéses, hogy a
komplex szocialis kozosségekben é16 fajok milyen mechanizmusokkal rendelkeznek a
kornyezetiikben 1évok felismerésére.

A masik fél beazonositdsdn tal a megfigyeld szdmara eldnyt jelenthet, ha képes annak
viselkedését és viselkedésének céljat felismerni, hiszen akkor ennek megfeleléen tudja
alakitani sajat viselkedését. Elonyt jelenthet egy egyed szamara, ha képes elére megjosolni a
masik fél cselekvéseit.

A célirdnyos viselkedés egy belsd allapotra utal, amely kivaltja a viselkedést és a cél
elérésekor ledllitja azt. A maésik egyed céljanak a felismerésérdl akkor beszéliink, amikor egy
egyed képes kovetkeztetéseket alkotni masok viselkedésérdl, azaz valamilyen elvarassal
Az elmeteoria, azaz tudatelmélet az a képesség, amikor elmebeli allapotokat (szandék,
vagyak, tudas) tulajdonitunk magunknak és mdasoknak is, illetve annak a felfogasa, hogy
masok elmebeli allapotai kiilonboznek a sajatunktol (Byrne, 1988). Sokak szerint az
elmetedria képessége lehet az, ami az embert megkiilonbozteti a tobbi allattol.

Szamtalan vizsgélati mddszert, modellt alkottak mar, annak érdekében, hogy még jobban

megérthessék ezeket az elmebeli képességeket.

Az egyik ilyen modellt Denett (1983) alkotta meg, amelyben a szandék, valamint a
célfelismerést harom kiilonbozé szintre osztotta.

A 0. szint, amikor az egyed szadndékos viselkedése nem elmeallapothoz kothetd. Az
elméjében nincs reprezentalva a szandéka, sét a viselkedésének a célja sem. Erre nagyon jo

példa a szemeslepkék (Satyrinae subf.) esete (Clarke és Sheppard, 1960). A lepkék széttarjak



a szarnyukat, amikor egy potencialis ragadoz6 kozeledik, akit a hirtelen szemnek tiind foltok
valoszintileg elriasztanak. A ragadozé szamara a foltok megjelenése kulcsingerként hathat,
igy elkeriiléssel valaszol, bar a lepke elméjében sem a szemfoltok megléte nincsen
reprezentalva, sem a hasznalataval elért cél, azaz a ragadozo6 eliizése.

Az 1. szinten mar kialakul a cél felismerése, igy az egyed viselkedésének kialakitasat ez
befolyasolhatja. Erre példanak a széki lile (Charadrius alexandrius) viselkedése emlithetd
meg. Amikor egy potencialis ragadozo (pl. roka) kozelit a fészke felé, 6 ,,torott szarnyinak
tetteti magat”, amellyel a ragadozot nagy eséllyel elcsalogatja a fészektél. Széki lile
feltehetdleg felismeri a tamado céljat, amely egy 6roklott mozgasmintazatot aktival benne, és
ezt a viselkedést addig folytatja, amig el nem éri sajat céljat, elcsalni a ragadozot a fészektol
(Ristau, 1991).

A 2. szinten az egyed a sajat viselkedését nem a masik viselkedése iranyitja, hanem a masik
egyed feltételezett elmeallapota. Példaul megfigyelték, hogy a parzé pavianok (Papio genus)
bebtjnak a bokorba, a fejiiket kint hagyva, mert ha a dominans egyed meglatna dket, akkor
rajuk tamadna (Whiten és Byrne, 1988). Egy ilyen viselkedés a cél felismerése mellett, mar a
szandék felismerése, tulajdonitasa miatt alakulhat ki.

A Dennett-féle leird6 modell korlatja, hogy a valdésagban ezeket a kategdriakat nem mindig
lehet ilyen ¢€lesen elvalasztani, illetve nem zarhatd ki, hogy az egyed viselkedését nem a
masik elmeéllapota, hanem az aktudlis viselkedése befolydsolja. Viszont lathatjuk azt, hogy
nem csak a képesség meglétérdl vagy hianyarol beszélhetiink, hanem kiilonb6z6 tapasztalatok
hatasara akar eltérd jellegli reprezentaciok is kialakulhatnak az elmében, amelyek jellege

fligghet az aktualis tapasztalattol.

Az elmetedria megkozelitését figyelembe véve igyekezett Menzel (1972) csoportban ¢é16
csimpanzok taplalékkeresd viselkedését megfigyelni és kisérletesen manipuldlni. Az egyik
vizsgélatadban egy banan darabot rejtettek el, aminek szemtantja volt egy fiatal egyed, amig a
csoport tobbi tagja nem volt jelen. Amikor a tobbieket is odaengedték és a banan helye jol
alcazva volt, azt figyelték, hogy a fiatal egyed mikor fogja megszerezni a banant. Menzel
megfigyelte, hogy 6 eleinte inkabb elkeriilte a rejtekhelyet (korabban megtapasztalhatta, hogy
a domindns egyed elveszi a taldlt taplalékot). A fiatal egyed megvarta, amig a dominans
példany elég messzire megy, €s akkor megszerezte a banant. Néhany esetben eléfordult, hogy
a dominans megfigyelte a fiatalabbat és mégis elvette téle a banant, hidba volt 6vatos a fiatal

csimpanz. Ezek alapjan Menzel (1972) arra a kovetkeztetésre jutott, hogy a csimpanzok

crer



A megfigyel6 az alapjan fogja alakitani sajat viselkedését, hogy milyen tapasztalati vannak a
partner viselkedésével kapcsolatban. Ennek révén képesek eldonteni, hogy az adott egyed
,barat”, avagy ,.ellenség”, igy kooperalo, vagy kompetitiv viselkedést alkalmaznak.

A kooperalo, illetve a segitségnyujté viselkedés is a szocialis viselkedés egyik specialis
formdja, amelynek soran az egyedek egy kozos cél érdekében szinkronizaljak viselkedésiiket,
¢és olyan feladatot hajtanak végre, amelyre egyediil nem lennének képesek (Brieuer és mtsai,
2013). Segitségnytjtas a kooperacionak az a formaja, amikor az egyik egyednek nem
szarmazik elénye az egylittmiikodésbol (Warneken és Tomasello, 2009). Tehat ahhoz, hogy
egy egyed segitsen a masiknak, meg kell értenie a masik céljat és elegendden motivaltnak kell
lennie, hiszen sajat haszna nem szarmazik az egyiittmiikodésbol (Braeuer és mtsai, 2013).
Kaminski és mtsai. (2011) kutyak segitségnyujto viselkedését vizsgaltak és azt talaltak, hogy
a kutydk csak akkor informaljadk az embert egy szaméra ismeretlen targy hollétérdl, ha az
szamukra is fontos. .

Egyes kutatok szerint az ilyen szocialis viselkedéseken alapszik az emberi tdrsadalom
1étrejotte. Az egy csoportot alkotd emberek képesek onzetleniil viselkedni és egyiittmiikddni,
mig egylittmikodésnek ez a mértékét a tobbi foemlds csoportokndl nem talaltdk meg
(Alexander, 1987; Richerson és Boyd, 2005). Talan e képességek megjelenésében fontos

szerepet jatszhatott az ember elmeolvasasi és nyelvi képessége (Tomasello és mtsai, 2005).

1.3.2 A kooperacio, mint a szocialis interakcio alapja

A kooperacid egy univerzdlis jelenség az ¢élovilagban. Egészen a baktériumoktol a
foemldsokig megfigyelhetd. Megemlithetd példaul a sejtorganellumok az eukaridta sejtben,
amelyek a tobbsejtli szervezetet felépitve kooperalnak, az allatok kozott példaul a csoportos
vadaszat, legelés, koltés.

Az elméleti biologidban a kooperacid kialakuldsdra ¢€s fennmaradasara héarom jol
elkiilonithetd elképzelés 1étezik.

(1) A rokonszelekciés modell (Hamilton, 1964) alapja, hogy egy egyed génkészletének
valamennyi részét a rokonok is hordozzak (pl. testvér atlagban 50 %-ban azonos). Az
egyednek a ratermettségét, hogy az egyed génallomanya a kovetkezd generaciohoz milyen
mértékben jarul hozza, a sajat szaporodasi siker mellett a rokonok segitségével is novelni
lehet (teljes ratermettség; Hamilton és Axelrod, 1981). Ebben nagyon fontos szerepet jatszik

a rokonok felismerésének képessége.



(2) A kolcsonosségi modell (Axelrod és Hamilton, 1981; Trivers, 1971) az altruizmus
(6nzetlenség) valamelyik forméjaval magyardzza e jelenséget. A nem rokonok kozotti
kooperaciora jO példa lehet a mézkalauz madar (Indicator indicator), amely mar
hozzavet6legesen 20.000 éve miikddd egyiittmiikodés az ember és ez a madarfaj kozott. Ez a
faj a méhek (Apis mellifera) viaszsejtjeivel és larvaival taplalkozik, de a méhkas felbontasara
nem képes, ezért mas fajok segitségét kéri hozza. Afrikaban az emberek szintén nagyon rég
ota hasznalnak mézet taplalkozasukhoz, de ezeket a mézlel helyeket nehéz megtalalni. A
mézkalauz madar segitségével gyorsabban megtalaljak, ¢és kiilonos raforditast nem is igényel
a keresés. A madar megmutatja a leldhely irdnyat, tdvolsdgat az embereknek, igy végiil
mindketten elérik k6zos céljukat (Isack és Reyer, 1989).

Erdekes viselkedést figyelhetiink meg a vampir denevérek kozott. Az éjszakai vadaszat utan
visszatérve a fészekhez egyes nétény egyedek a kiszivott vért visszadklendezve adnak
azoknak az egyedeknek, amelyek nem jartak sikerrel, ami azok szamara élet vagy halal
kérdése lehet, mivel szamukra elengedhetetlen, hogy minden 60. 6raban taplalékhoz jussanak
(Wilkinson, 1984). Egy tipikus csoportja a vampirdenevéreknek (Desmodus rotundus)
tobbségben ndstény egyedekbdl all. A kutatdk azt talaltadk, hogy a rokonsagi fok nem jatszik
dontd szerepet ennek a viselkedésnek a kialakuldsdban. Ezt az is okozhatja, hogy ennek a
képességnek a kialakulasa koltséges lenne, hogy felismerjék rokonaikat, és altalaban egy
koloniaban €16 denevérek nagy részben rokonsagban allhatnak egymassal. Ellenben a
viszonzas nagyon fontos szerepet jatszik. Fontos, hogy kozottiik biztos az ismételt talalkozas,
igy dont6 lehet a Tit for Tat (TFT, ,,szemet szemért”) stratégia, amely azt jelenti, hogy az
egyed mindig kooperal, €s utdna azt cselekszi, amit a partner az el6z6 szitudcioban tett. Ez
egy evolucidsan stabil stratégia, ha az egyedek ismételten interakcioba lépnek egymadssal.
Masik oka lehet, hogy amelyik egyed nem kapott vért, szamara ez kritikus lehet, ezzel
szemben, amelyik adja a vért szdmara ez nem jar olyan nagy koltséggel. Emellett a
vampirdenevérek memoridja nagyon jo, ezaltal képesek azonositani a masikat, igy nagy
valoszinliséggel tudnak adni annak taplalékot, aki a multban mar adott (Dugatkin, 2002).

(3) A ko6zos haszon modell (Lima, 1989; Maynard Smith, 1983) olyan helyzetet feltételez,

ahol a feleknek nem éri meg csalni, mert az egyiittmiikodés nagyobb haszonnal jar.



1.4. A szocialis interakciok vizsgalata

A szocidlis interakciok viselkedés-szintli vizsgalata tobb szempontbol is nehézségekbe
itkdzik. Mivel mindig tobb egyed kozott 1étrejovo viselkedésrdl van szo, igy a partnerek
nagymértékben befolyasoljak egymast, amit nehéz elkiiloniteni a kisérleti hatasoktol egy
vizsgalat soran. A masik szempont, hogy ¢l allatok tanulmanyozasa esetén az allatok
viselkedése csak kismértékben szabalyozhatd, igy a kisérlet ismételhetosége ¢és
kontrollalhatésdga nagyon nehéz. Ehhez még hozzdjarul az is, hogy az egyedek eldzetes
tapasztalatai €s elvarasai nagymértékben befolyasolhatjak viselkedésiiket, amely a vizsgalatok
eredményeit megvaltoztathatjak (Krause és mtsai, 2011). A problémak megoldasara egy
régota alkalmazott lehetdség, hogy kiilonféle ingereket vagy ingerld objektumokat,
maketteket hasznalnak, amelyek hasonlitanak a kiilonboz6 fajok fajtarsaira vagy ragadozdira
(Csanyi, 1993).

Tinbergen (1951) tiiskés pikok (Gasterosteus aculeatus) udvarlasi és territorialis
viselkedésének vizsgalatanal hasznalt maketteket. A makettek felé az egyedek kiilonféle
szocialis viselkedéseket (0roklott mozgasmintazatot) mutattak, tehat feltehetden fajtarsként,

vagy szocialis partnerként ismerték fel.

A szamtalan vizsgélat és modell mellett mdra az 0j technoldgidk hasznalatdval mar gépesitett
adatgytjtések és felhasznalasok mellett a robotok hasznalata is nagyban hozzajarulhat ahhoz,
hogy az altalunk programozott viselkedéssel megismerhessiik az adott viselkedés valodi
miikddését. Robotnak nevezhetjiik az olyan gépet, amely képes fizikailag kolcsonhatasba
lépni a kdrnyezetével és képes bizonyos viselkedési elemet végrehajtani akar 6nalldoan vagy

tavvezérléssel (Krause és mtsai, 2011).

Az egyik ilyen vizsgalatban a keleti sziirkemokus (Sciurus carolinensis) kommunikaciojat
vizsgaltak, ahol egy a fajhoz hasonl6 robotmokust épitettek. A vizsgélatban azt talaltdk, hogy
a vészjelzések akusztikus €s vizudlis komponensei egyardnt fontosak a fajtarsak szadmara
(Partan ¢€s mtsai, 2009). Egy szintén robotokat alkalmaz6 kutatasban az eurdpai méheknek
(Apis mellifera carnica) a kommunikaciojardl, az ugynevezett méhek tancarél sok
informéciot szereztek a robotméh (Robobee) hasznalatdval, megfigyelhették, hogy a méhek

ugyanugy reagaltak a robotméh jelzéseire, mint a tobbi €10 tarsukéra (Landgraf €s mitsai,
2011).



A technologia fejlodésével a kutatok egyre komplexebb robotokat képesek alkotni, amelyek
mar automata, taviranyitasi eszkozok is lehetnek, igy ezekkel a robotokkal még
aprolékosabban lehet manipuldlni az allatok szocialis viselkedését. Ezek a mesterséges
agensek segitségével a kisérletek ismételhetéek, kontrollalhatdéak, és még arra is fényt
derithetnek, hogy melyik viselkedésbeli tulajdonsidgok jatszanak szerepet a kiilonbozo

fajoknal az adott szocialis helyzetekben (Krause és mtsai, 2011).

1.5. Kutya - ember interakcio

,»A kutya még nem ember, de mar nem is egyszeriien allat” (Csanyi Vilmos, 2002).

kutatasaban. A kutyak a haziasitas (domesztikacio) soran alkalmazkodtak az emberi
kornyezethez. Ehhez viszont elengedhetetlen volt, hogy képesek legyenek értelmezni az
emberek kiilonb6z0 szocidlis viselkedéseit, ezaltal az emberek érzelmi jeleit és
kommunikécidjat is. Valdszinili, hogy ez olyan szelekciés hatas volt szamukra, hogy emiatt
bizonyos képességei funkciondlis értelemben az emberéhez hasonlova valtak. Azt a
folyamatot, amikor filogenetikailag kiilonb6zd fajokra hasonld szelekcios folyamatok hatnak,
¢s ennek kovetkeztében funkciondlis hasonléak lesznek, konvergens evolucionak nevezziik

(pl. Lorenz, 1973).

A kutya és ember kozti szocidlis interakcid jo példa arra, hogy kialakulhat két kiilonb6z6 faj
egyedei kozott is tarsas kapcsolat, melyben minkét fél képes értelmezni a masik jelzéseit. Az
ember a kutya szamara egy olyan szocialis partner, aki sem kinézetében, sem viselkedésében
nem hasonlit ra, tehat rengeteg tapasztalattal rendelkezik heterospecifikus egyedekrdl
(Miklosi és mtsai, 2000).

A kutydk képesek interakciot kezdeményezni és kommunikativ jelzéseket (pl. nézés,
tekintetvaltds) adni az emberek iranydba, amelyek funkciondlisan hasonldéak az emberi
jelzésekhez (Miklosi és mtsai 2000).

Miklosi és munkatarsai (2000) egyik vizsgalatukban egy jutalmat rejtettek el a kutya szamara,
amit a gazda nem lathatott. Amint a gazda ismét jelen volt, a kutydk tekintetvaltassal jelezték
a gazda szamara a jutalom helyét. Ezekben a helyzetekben a gazdak kivétel nélkiil
megtalaltdk a keresett jutalmat. A kutatok arra kovetkeztettek, hogy a kutydk képesek

informalni a gazddkat a szdmukra fontos targy, jutalom helyérdl. EQy masik vizsgalatban



(Gaunet, 2010) hasonl6 eredményeket kaptak, azzal kapcsolatban, hogy a kutyak
tekintetvaltassal jelzik a gazdanak, ha valamit kérni szeretnének. A 12 csaladi és 12 vakvezetd
kutya viselkedését a fentihez hasonld helyzetben megfigyelve kideriilt, hogy a kutyakat nem
befolyasolta a gazdajuk érzékelési képessége, minden esetben tekintetvaltassal kértek a
gazdajuktol, még ha Ok nem is lattak (Gaunet, 2010). Ebbdl a megfigyelésbdl arra
kovetkeztettek, hogy a kutyak nem ismerik fel, ha a gazdajuk nem lat, bar sok masik vizsgalat
eredménye azt bizonyitja, hogy az emberi figyelem és tekintet meghatarozo lehet a kutyak
szamara. Korabban megfigyelték, ha megvonjak az emberi tekintethez kothetd jelzéseket,
akkor a kutyak bizonytalanna valnak a szocialis interakciokban (Pongracz és mtsai, 2003). Az
ember kornyezetében ¢16 kutydk szdmara kiilonosen fontos a tekintet és tekintet irdnyanak
felismerése. Az egyik erre a kérdésre iranyuld vizsgdlatban kutyédkat figyeltek meg parancs
végrehajtas kozben. Az utasitdsokat kiilonb6z6 modon adtdk. A kutyara nézve, masik iranyba
nézve, elbujva, hogy a kutya nem latja a parancsot adot, vagy masra nézve. Az eredmények
azt mutatjak, hogy a kutyak féleg akkor hajtjak végre a parancsot, ha teljesen biztosak benne,

hogy nekik sz6l, tehat amikor az utasitast adéo ember rajuk nézett (Viranyi és mtsai, 2004).

1.6. Kutya - robot interakciok

A kutyédk szocialis viselkedését is tobb vizsgalatban tanulmanyoztdk mar a fajra hasonlitd
robotokkal (Pl. AIBO).. Az AIBO egy négy labon jaré kolyokkutya szerii robot volt, mely

képes volt a farkat és fiileit mozgatni (1. abra).

- ’ |
1. abra: AIBO

A vizsgalatban felndtt €s kolyokkutyakat is teszteltek, ahol négy kiilonbozd partnerrel és két
kiilonboz6 szituacioban figyelték meg dket. Az egyik egy egyszertii talalkozas, a masik pedig
taplalkozéds kozbeni taldlkozads volt. A szocidlis partnerként pedig AIBO-t, a kutyaszer(i
robotot, ennek a szdrrel boritott valtozatat, és kontrollként egy taviranyitasu autdt és egy hat
honapos kolyokkutyat hasznaltak. A kolyokkutyak az €16 partnert hamarabb kozelitették meg
¢és tobb 1dot toltottek a kozelében, mint a felndtt kutydk. Az élettelen partnereket a kolykok
késobb kozelitették meg, mint a felndttek, de tobb id6t toltdttek koriilotte. Az eredmények
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alapjan gy gondoltdk, hogy a kutydk érzékenyebbek a partner azonositdsara a talalkozasi
szituacio alatt, mint a taplalkozasi szitudcié alatt. Viszont a taplalkozas kdzben a felnéttek
csak az ¢l6 partnert tekintették kompeticids partnernek. Végiil a kutydk jobban preferaltak
AIBO-t, mint a kisautot, de €z nem multa feliil egy fajtars fel¢ mutatott érdeklddésiiket
(Kubinyi és mtsai, 2004).

Egy masik kisérletben kutyakkal egy €letnagysagu szintén kutya kinézetli robotot hasznaltak,
ahol a farok kommunikacio szerepét tanulmanyoztiak. Hasznaltak révid, hosszua, csovalhato,
vagy nem csovalhatd farka robotokat. A kutydk tobbszor kozelitették meg a hosszabb,
mozgathatd farku robotot. Az eredmények alapjan arra kovetkeztettek, hogy a faroknak

befolyasold szerepe van a kutydk kozotti kommunikéacioban (Reimchen és Leaver, 2007).

Ezek a robotok szamtalan elénnyel rendelkeznek. Fontos szerepiik lehet az intraspecifikus
kommunikécio, és akar a szocidlis tanulds vizsgalatdban, viszont az elkészitésiik rendkiviil
idbigényes, illetve nem biztos, hogy az egyedek felismerik fajtarsként az adott robotot. A
kiils6leg hasonlité robotok esetében nincs mod arra, hogy kiilonvalasszuk, hogy a kiilsé

megjelenés vagy a viselkedés jatszik dontd szerepet az egyedek szamara a vizsgalatok soran.

Ezek alapjan érdemes egy 0j megkozelitést alkalmazni, mely soran az alkalmazott robotok
kiilsé megjelenésiikben nem hasonlitanak a vizsgalt faj egyedeihez, és mas ismert adgensre
sem, igy elkiilonithetéen vizsgalhato a viselkedés a kiilsd megjelenés okozta hatasoktol. A
kutya - ember interakciok soran a két fél sem megjelenésben, sem viselkedésben nem hasonlit
egymasra, ezaltal feltételezhetd, hogy a kutyat az ember irdnydba mutatott rugalmas szocialis
viselkedése megfeleld alannya teszi olyan vizsgéalatok szdmara, melyekben egy kiilsére sem

kutyara, sem emberre nem hasonlitd mozgo targy a partner.

Az 1) megkozelités sordn alkalmazott robot megnevezése ismeretlen mozgd targy

(Unidentified moving object), amit a kovetkezékben UMO-ként fogunk hasznalni.
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1.7. UMO, mint Gj médszer

A kovetkezokben bemutatott kisérletekben egy sem kutyara és sem emberre hasonlitd robotot
hasznaltak partnerként, amelyet a szocidlis viselkedés kialakuldsdhoz sziikséges
tulajdonsagokkal ruhaztak fel (Rakinson és mtsai, 2003).

UMO-val torténd kisérletek elonyei, hogy az egyedeknek nincsenek eldzetes tapasztalatai és
elvarasai, mivel korabban nem talalkozhattak ilyen agenssel. Ez fontos elérelépés a korabbi
kisérletek szempontjabol, mivel korabban a kutyak szocialis viselkedését mindig egy emberi
partner (gazda) részvételével vizsgaltak, akirdl rengeteg tapasztalattal rendelkeznek a kutyak,
¢s ez befolyasolo tényezo lehet a teszt soran.

Ugyanakkor az UMO alkalmazasaval kideriilhet, hogy a kutyak szocidlis interakcidiban
mekkora szerepet jatszik a kiils6 megjelenés, illetve a viselkedés, és milyen feltételek
sziikségesek ahhoz, hogy a kutydk kapcsolatot tudjanak kialakitani egy szamukra addig
ismeretlen 4genssel. Emellett a kisérletek megismételhetdek, a viselkedések ¢és a

megvalositasi mod is valtoztathato.

A legelso kisérletben (Gergely és mtsai 2013), ahol UMO-t alkalmaztak, mint partnert, ezt a
szerepet egy taviranyitast auto toltdtte be. A kisérletben harom kiilonb6z6 partnert hasznaltak
(2. abra). Az egyik, UMO szocialis tulajdonsagokkal felruhazva, a masik, UMO mechanikus
viselkedéssel, és egy emberi partner, aki szintén mechanikusan viselkedett, a mechanikus
UMO-hoz hasonl6éan. A kiilonbség a partnerek kozott, hogy a szocidlis UMO viselt szem
foltokat és céliranyosan, interaktivan viselkedett. Mig a mechanikus UMO és ember
robotszerli mozgast végzett. Az ember partner napszemiiveget viselt a szemkontaktus

elkertilés érdekében, ¢€s jellegtelen 6ltozéket.

a) Mechanikus UMO b) Szocialis UMO c) Mechanikus ember

2. abra: Kiilonb6z6 partnerek, amelyeket a kisérlet soran hasznaltak
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A Kkisérlet soran jutalomfalatot rejtettek egy dobozba, ami kutya szamara megszerezhetetlen
volt. A tesztben 6 probat végeztek, mely soran a csoportnak megfeleld partner segitett a
kutyanak megszerezni a szamara elérhetetlen jutalmat. Korabbi vizsgalatok bizonyitjak, hogy
a kutyak hosszan néznek a gazdajukra, amikor interakciot kezdeményeznek (,,segitséget
kérnek) egy szadmukra megoldhatatlan helyzetben (Mikldsi és mtsai, 2000). Gergely és
munkatarsai (2013) tanulmanyaban amellett érveltek, hogy a kutyak ilyesfajta viselkedése
kommunikativ szandékra utal, amit alatdmasztott az a tapasztalat, hogy ezeket a viselkedési
elemeket a kutydk mutattdk az UMO iranyaba is. A kutydk hosszabb ideig néztek ¢és
foglalkoztak a mechanikus UMO-val, mint a mechanikus ember partnerrel. Ezt ugy
magyaraztak a kutatok, hogy a kutyaknak korabban nem volt tapasztalatuk egy UMO-val,
mig a ,;mechanikus” embert kevesebb ideig nézték, mert a megszokottdl eltérd, furcsa
viselkedése inkabb Ovatossagot eredményezett benniik. Az eredmények azt is igazoltak, hogy
a szemfolt és a kiilonb6zé mozgas nem befolyasolta kiillondsképpen a kutyak viselkedését,
hanem inkabb a célirAnyos és interaktiv viselkedés volt dontd szerepii. Osszességében az
UMO-k hasznalata a kisérlet soran eredményesnek bizonyult, és igy ez a modszer Uj

lehetdséget kinal a szociokognitiv elmeképességek kisérletes vizsgalatara.

Az ezutan kovetkezd kisérletben, Petré és munkatarsai (2015) arra szerettek volna valaszt
kapni, hogy egy hasonld szituacido soran a kutyak képesek-e ,segitséget kérni” a jutalom
megszerzésében kiilonb6z6 képességii UMO-ktol. Egy hasonld problémamegoldo helyzetet
alakitottak ki, ahol a kutydk nem tudtak megszerezni a dobozba rejtett jutalmat. A kisérletben
viszont ketté UMO vett részt (taviranyitasu autd és taviranyitasa daru) (3. abra), amelyek
fizikailag eltértek a segitségnyujtasi képességeiket illetéen. Mig az autd a dobozon elhelyezett
oldals6 nyilason tudott bemenni a jutalomért, a daru a doboz tetején kialakitott nyilason at

huzta fel azt.

3. abra: a vizsgalatban hasznalt doboz és a két UMO
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A kutatok arra szerettek volna valaszt kapni, hogy a kutyak képesek-e megfeleléen donteni és
kivalasztani, hogy melyik UMO képes az aktualis helyzetben segiteni, megszerezni a
jutalmat. A kisérletvezetok valtogatva nyitottak ki a dobozon 1év6 ajtokat, amin csak a
megfeleld6 UMO tudta végrehajtani a feladatot. A kisérlet soran azt elemezték, hogy a kutyak
mennyit néznek az UMO-kra, és melyiket kozelitik meg inkabb. A teszt helyzetben, amikor
egy adott problémahoz a két UMO koziil kellett valasztani a kutydk a megfeleld partnert
valasztottak. Az eredmények azt bizonyitottak, hogy a kutyak képesek voltak a probak soran
rugalmasan alkalmazni a segitségkérd viselkedésiiket, akar tobb, kiilonb6z6 partnerrel
szemben is.

Egy masik vizsgalatban Gergely és munkatarsai (2015) azt nézték, hogy a kutyak nagyobb
valoszintiséggel fogadjak el az UMO kommunikativ jelzéseit, ha ezt megel6z6en egy masik
szituacio soran szerezhettek tapasztalatot rola. A kisérletben négy kiilonboz6 partnert
hasznaltak. Egy interaktiv UMO-t és embert, illetve egy nem interaktiv UMO-t és embert. A
kisérletet megel6z6en kutyak nem talalkoztak hasonld agenssel, igy a teszt els részében,
ugynevezett ismerked6 szituacioban szerezhettek elsdként tapasztalatot az alanyok a partner
viselkedésérdl, amely abbol allt, hogy az UMO megszerezte a kutyak szamara elérhetetlen
jutalmat. A kutatok azt feltételezték, hogy ez a rovid szituacié utan rendelkezhetnek a kutyak
bizonyos elvarasokkal az UMO-val szemben. Ebben az ujabb helyzetben a kisérletvezeto egy
jutalomfalatot rejtett két egymas mellé elhelyezett cserép valamelyikébe, mikdzben a kutya
szamara bemutatott jutalom utan, a kutya elé helyeztek egy paravant, hogy ne lassa melyik
cserépbe keriilt a megszerzendé étel. Ezutan az adott partner a kutyanak jelezve melyik
cserépbe van elrejtve a jutalom (megérintve, megkozelitve), a kutyat szabadon engedve
valaszthattak a cserepek koziil Az UMO-r6l eldzetes tapasztalattal rendelkezd kutydk
nagyobb aranyban talaltik meg a jutalmat, az UMO viselkedése alapjan (megkdzeliti a
rejtekhelyet egy rovid idére).

Ezzel szemben az ember partner esetében nem volt sziikség eldzetes tapasztalatokra. Az
eredmények alapjan arra a kovetkeztetésre jutottak, hogy a kutydk rugalmas szocialis
viselkedésének kovetkeztében képesek azokat az eldzetes tapasztalataikat, amelyeket az
emberekkel valo kolcsonhatds soran szereztek, egy 1Uj ismeretlen agenssel szemben is
alkalmazni. Véleményilk szerint ez lehet a magyarazata a kutyak komplex szocialis
képességeinek.

Egy kovetkezd vizsgalatban Abdai és munkatarsai (2015) azt vizsgaltak, hogy egy UMO

képes-e megvaltoztatni a kutydk dontését a megszerezhetd taplalék mennyiségét illetden.
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Korabbi vizsgalatokban azt talaltak (Prado-Previde ¢és mitsai, 2008), hogy a kutyak
preferenciajat a nagyobb étel mennyiséget kapcsolatban az emberek képesek megvaltoztatni a
kevesebb iranyaba. A kutatok szerették volna kideriteni, hogy ez a hajlam a kutydkban csak
az emberekkel szemben miikddik-e, vagy képesek-e esetleg egy ismeretlen agenssel szemben
is ezt a viselkedést alkalmazni. A kisérlet soran négy kiilonb6z6 partnert alkalmaztak a
kutatok, a segité UMO-t és a segité UMO kontrollt, ahol a partnerek interaktivan viselkedd
taviranyitast autok voltak, amelyek segitettek megszerezni a kutydk szadmara elérhetetlen
jutalomfalatot. llletve egy nem segit6 UMO-t és egy ismeretlen ember partnert, amelyekkel a
kutyak csak korlatozottan léptek interakcidba. A kutatok hipotézise az volt, hogy egy rovid
szituaciot kovetden, ahol az UMO segitett megszerezni a jutalmat a kutyaknak, képes lesz
befolyasolni a kutyak dontését, amikor kisebb és nagyobb ételmennyiség kozott kell
valasztaniuk. Az ember, és a segité UMO partnerek esetében sikeriilt a kutydk dontését
befolyasolni, azaz a kutyak tobbsége a preferalt nagyobb mennyiséggel szemben a kevesebbet
valasztotta, ellenben a nem segitd6 UMO-val szemben. Az eredmények alapjan szintén arra
kovetkeztettek, hogy a kutydk képesek az emberekrdl szerezett tapasztalataikat mas

agensekkel szemben is alkalmazni.

Ezen eredmények alapjan elmondhatd, hogy egy UMO valoban sikeresnek bizonyul a
szocialis viselkedések, és ezek a viselkedések kialakuldsa és mechanizmusa megismerésének
szempontjabol. A kutatok képesek voltak elhatarolni a kiilsd jegyek és a belsd tulajdonsagok
szerepét, €s kideriilt, hogy a kutydk képesek egy ismeretlen dgenst partnernek tekinteni

kiilonb6z6 interakcios helyzetekben.
Ezekben a vizsgalatokban azonban mindig a jutalomfalat megszerzésében segitett az UMO,

annak érdekében, hogy a vizsgalt alanyok tapasztalatot szerezzenek az ismeretlen félrdl. fgy

nem zarhato ki, hogy asszocidcios tanulds révén is kialakulhatott a kutyakban ez a viselkedés.
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1.8. Célkitiuzéseink

Kisérletiinkben arra szeretnénk valaszt kapni, hogy a kutyak valoban képesek-e felismerni az
UMO szocialis viselkedését, illetve viselkedésének esetleges céljat, és ehhez milyen
tapasztalatok sziikségesek? Tovabba, hogy a felismerés alapjan képesek-e elvarasokat
kialakitani az UMO iranyaba egy 0j helyzet soran is.

Ezek alapjan szeretnénk jobban megérteni a szocialis interakciok kialakulasanak
mechanizmusat, illetve hogyan valhat egyre komplexebbé a masik fél partnerként illetve
viselkedé agensként vald felismerése. A kognitiv etologidban sokszor bonyolult vizsgélati
modszereket alkalmaznak a szandék és célfelismerés tanulméanyozéasahoz. Ezzel szemben mi

egy egyszeriibb mddszerrel szeretnénk megvalaszolni ezeket a kérdéseket.

Kérdéseink

o Befolyasolja-e a kutydk viselkedését egy 1j helyzetben, ha kiillonb6z6

tapasztalatokkal rendelkeznek egy UMO viselkedésér6l?
e A kutyak hasonloan viselkednek-e egy szocialisan viselkedé6 UMO-val szemben,
mint egy emberrel szemben?
Moédszeriink
A modszer alapgondolata, hogy ha az alanyt egy szamara 0j szocialis helyzetbe helyezziik, és
azt varjuk, hogy felismeri a szocialis viselkedés torvényszeriiségeit, akkor azt az ismeretlen
agensekkel valo interakcidkban is képes hasznalni.
UMO hasznalataval jol kontrollalhat6 és ismételheté koriilményeket tesziink lehetové, illetve
az eldzetes tapasztalatok és elvarasok is kizarhatoak.
Az addig ismeretlen partnerrel valo talalkozas utan, kiilonb6zd interakciok soran a vizsgalt
egyed tapasztalatokat szerezhet UMO-r6l Végiil megnézziik, hogy a kutya szamara
kialakultak-e elvarasok az adott partnerrl a tapasztalatok hatasara, és kezdeményez-e
interakcidt egy uj problémamegoldé helyzetben.
Hipotéziseink
e Korabbi élmények hatasara azok a kutyak kezdeményeznek (hamarabb) interakciot az
UMO-val szemben egy 1j helyzetben, amelyek elétte megtapasztaltak, hogy az agens
a szocialis helyzetnek megfelelden, illetve a kutya szamara elényosen viselkedett.
e A kutydk viselkedése egy szocidlisan viselkedd UMO felé¢ és egy ember felé

Osszevetheto.
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2. Anyag és modszer

2.1. Alanyok

A kisérletben résztvevd kutydkat az Eotvés Lorand Tudomanyegyetem Etologia Tanszék
Csaladi Kutya Programjanak adatbazisabol, ¢s a Kutyaetologia Konferencia résztvevoi koziil
valasztottunk Ki. A kisérletben 42 feln6tt csaladi kutya vett részt. A részvétel feltétele a
jutalomfalattal valo motivalhatosag volt, illetve az adott egyed nem vehetett részt el6zdleg az
UMO-val torténd vizsgalatokban. A vizsgalat soran kizartunk 8 alanyt, mert talzott félelmet

mutatott, és 1 alanyt, mert leallt a vide6 felvétel.

A kisérletben az alanyokat harom csoportba soroltuk:

e Szocialis UMO csoport: N=14, 8 kan, 6 néstény, atlag+SD: 2,5+1,3 év
e Mechanikus UMO csoport: N=14, 7 kan, 7 néstény, atlag£SD: 2,8+2,1 év

e Szocialis ember (kontroll) csoport: N=14, 7 kan, 7 néstény, atlag+SD: 3,6+3,3 év

2.2. Kisérleti eszkozok

Taviranyitasu kisautd (33 cm x 15 cm x 13 cm): Az auté elejére rogzitett magnessel egy Kis
milanyag talkat hordoz. Az autdt egy egységes lila szinii téglaalap alaku kartonboritassal
fedtiikk, mellyel az agens az ,autd” jellegét is elvesztve egy teljesen egyszerii ,,doboz”
kinézetet kapott. Emellett a jobb elsdé sarkdhoz egy kisebb méretli miianyag rud lett erdsitve,
amely felfelé tulnyulik az doboz magassagan, és ennek a fels6 részére szintén egy magnes lett

erdsitve, amire azért van sziikség, mert ezzel képes egy ketrec ajtot kinyitni (4. abra).

4. dbra: A kisérletiinkben hasznalt UMO, nyilak a magnesek helyét jelolik

17



Ketrec a kutya bezarasahoz (1 m x 1 m x 60 cm): A Ketrec ajtajara egy milanyag rud lett
erdsitve, amely egy vastagabb miianyag csObe belecsuszva zarja a ketrec ajtajat, a vékonyabb

rad végén szintén egy magnes lett rogzitve. Van benne egy szényeg.

Ketrec a megoldhatatlan feladathoz (61 cm x 46 cm x 54 cm)
Ezen kiviil hasznaltunk még 1 db milanyag talkat (9 cm x 9 cm), teniszlabdat, végiil egy

paravant (1 m x 150 cm).

2.3. Kisérleti elrendezés

Az ELTE Etologia Tanszék 4,5 x 3,5 m-es teszthelységében tortént a kisérlet, standard
koriilményeknek megfelelden. A kiilonbozd interakcidk sordn némileg modosultak az
elrendezések. Abrakon feltiintetett jelolések magyarazata: G =gazda, K=kutya. Az abrakon

lathato, hogy a résztvevok milyen iranyba mozogtak az interakciok alatt.

Els6 interakcio:

/I partner \‘

I\/

150cm

K
G

5. abra: elso interakcio kisérleti elrendezése

A gazda, a kutyaval egyiitt 150 cm-re tartézkodott a partnertdl, ami a szobdba szabadon

mozgott. Ez az elrendezés mindegyik csoportban azonos volt (5. dbra).
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Masodik interakcio:
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6. abra: masodik interakcio kisérleti elrendezése, mechanikus csoportban ( a), szocialis, és

ember kontroll csoportban (b)

A gazda és a kutya szoba sarkaban {ilt, mellette 50 cm-re volt a partner elhelyezve. A paravan

a gazdatol 250 cm- re volt elhelyezve. A tamado a szoba masik felébdl indult (6. abra).

Harmadik interakcio:

€
ﬁ > Partner 3 Partner
K « ¥
50em G 50cm ) G
a) b)

7. abra: harmadik interakcio kisérleti elrendezése, mechanikus csoportban (a), szocialis, és

ember kontroll csoportban (b)
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A Ketrec a szoba kdzepében volt elhelyezve, amelytdl koriilbeliil 50 cm-re allt a partner a

ketrec egy oldalan, és a masik oldalan 50 cm-re iilt a gazda. A kutya a ketrecbe volt bezarva

(7. abra).

Negvedik interakcio:

i ><
\_~

250 cm

K
G

8. abra: negyedik interakci6 kisérleti elrendezése

A gazdatol és a kutyatol 250 cm- re volt a ketrec, amiben volt a jutalomfalat. A ketrec mellett
70 cm-re az interakcio els6 részében a bal oldalon, mig a masodik részében a jobb oldalon

volt a partner (8. abra).

2.4. Kisérleti partnerek

A vizsgélatunkban harom féle partnert hasznaltunk

e Szocialis UMO: A taviranyitasu kisautd egyszerli doboz kinézetli boritast kapott.
Semmiféle mas kiils6 jelleg nem volt rajta. Interaktiv viselkedés mutatott (reagalt a
kutya viselkedésére), onallé6 mozgést végzett, cél-orientalt, a helyzetnek megfeleléen
viselkedett a kutya szempontjabol elényos modon (1. alabb).

e Mechanikus UMO: A taviranyitast kisauto a kisérlet alatt nem mutatott célorientalt
viselkedést, szabalyosan egy vonalon mozgott elére-hatra.

e Szocialis ember: A kisérletvezeto a szocialis UMO-hoz hasonldan viselkedett.
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o

1) Szocialis UMO 2) Mechanikus UMO 3) Szocialis ember
9. dbra: A harom féle, altalunk hasznalt partner

2.5. Részletes kisérleti protokoll

A vizsgalatunk négy kiilonb6z6 interakcios szakaszbol all (eld-tréning, ,,fenyegetdé ember
megkozelités”, kiszabaditas a ketrecb6l, problémamegoldd helyzet), amelyek egymas utan
kovetkeznek. Az elsé interakciot megel6z6en a kutyak nem talalkoztak még az addig
szamukra ismeretlen UMO-val.

A kisérlet megkezdése eldtt a gazda €s a kutya bemegy a tesztszobaba, a gazda koriilbeliil 3-4
percig szabadon engedheti a kutyat. Ez az id6 all a kutya rendelkezésére, hogy korbenézzen és
megszagoljon mindent a szobaban. Ez azért fontos, hogy késdbb ne legyenek a kutya szamara
zavaroak a kiilonboz6 targyak és szagok.

Miutén letelt a 3-4 perc a gazda leiil a kihelyezett székre, megfogva maga mellett a kutyajat.

1. interakcio (elo-tréning):

1. rész: A gazda bent iil a szobdban, a kutydjat maga mellett tartva. A kisérletvezetd eléjiik
helyezi a paravant, igy a kutya nem latja, hogy mi torténik a szobaban. A kisérletvezet6 ekkor
behozza a partnert és leteszi a szoba kozepére. Majd a paravant elvéve félreall a szék mellé
mozdulatlanul, keriilve minden szemkontaktust a kutyaval. Ekkor a gazda elengedi a kutyat.
Amikor a kutya odamegy a partnerhez, vagy 60 masodperc elteltével, az elindult és elkezd
kordzni a szobdban 1 percig. Az id leteltével a partner megall, és a gazda visszahivja maga

mellé a kutyat. Ezutan a kisérletvezetd visszahelyezi a kutya elé a paravant.
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10. abra: 1. interakcio6 (kutya elsd taldlkozasa a partnerrel)

2. rész: A gazda és a kutya a paravan mogott tartdzkodnak. A kisérletvezetd behoz egy kis
talkat, amely egy magnessel az UMO-hoz kapcsol, majd beletesz egy labdat. A partner a
szoba kozepén van. Ezutan a kisérletvezetd elveszi a paravant és félredll. A gazda nem engedi
el a kutyat, végig maga mellett tartja. Ekkor a partner elindul a tallal és a benne 1év6 labdaval,
¢és odaviszi a kutyanak (a Szocialis UMO és Ember csoportban).A Mechanikus UMO
csoportban ez annyiban tért el, hogy nem a kutya felé vitte a labdat. Ezutan a kisérletvezetd

megkéri a gazdat, hogy faradjanak ki a szobabol, par percig, amig 6k atrendezik a szobat.

2. interakcio (,,Fenvegeto ember megkozelitése”):

A gazda bejon a szobaba, és leiil a székre (I. 6. abra), a kutyat porazon tartva.

Par perc elteltével, miutan a kutya elhelyezkedik a gazda mellett, a masik kisérletvezetd
(Tamado) 1ép be az ajton (1. rész), akivel még a kutya nem taldlkozott a kisérlet eldtt, igy
szamara 0 egy idegen személy. A tamado fenyeget6en kozeliti meg a kutyat (1. Vas és mtsai
2005). A ,.fenyegeté megkozelités” soran a tamado el6rehajol, 1épéskor erdsebben dobbant és
folyamatosan a kutya szemébe néz. Addig kozeledik a kutya felé, amig a partner elindul
hirtelen a tamado iranyaba és ,,eliildozi”. Ezalatt a tamadé elbujik a szobaban 1évé fiiggony
mogeé, amig a partner visszatér az eredeti helyére. Ekkor a timado ismét elindul az el6zdvel
megegyez0 mddon a kutya irdnyéaba (2. rész), amig a partner megint el nem riasztja. Ezutan a
tamado elhagyja a szobat, és a partner bedll a paravan mogé. A gazda ekkor elengedi a kutyat,
aki szabadon mozoghat, odamehet a partnerhez. Par perc varakozas elteltével, a tamado és a
kisérletvezetd bemennek a szobdba és jatszanak a kutyaval, hogy oldjdk az esetleges
fesziiltséget. Majd a gazda és a kutya ismét kifarad a szobabol, mig a kisérletvezetok

atrendezik a szobat.
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11. &bra: 2. interakcio6 sordn a tdimado kozeledik a kutya felé

3. interakcio (kiszabaditas a ketrecbdl):

A gazda és a kutya visszajonnek a szobaba. A gazda betereli és bezarja a kutyat a ketrecbe (1.
7. abra). Ezutan 6 leiil a székre, ami hattal van a ketrecnek, hogy a kutya ne lathassa a gazda
tekintetét. A partnerre, ami a ketrec masik oldalan all, egy vékony damil is rd van erdsitve,
amely a ketrec kinyitasaban fog segiteni. 30 masodperc elteltével a partner elindul és kinyitja
a ketrec ajtajat. Az UMO-k esetében ez egy magnes segitségével torténik, amely az UMO-ra
van rogzitve és hozzatapad a ketrec ajtajan 1évé rdd magneséhez. Amikor az UMO tolatni
kezd, kihtuzza a rudat a cs6bdl, igy a zar kinyilik, és ekkor elindul hatrafelé, igy a rakotott
madzaggal kinyitja az ajtot, majd a kutya szabadon tdvozhat. Par masodpercperc elteltével a

kisérletvezetok bemennek a szobaba és vége a harmadik interakcionak.

12. abra: 3. interakcid sordn a kutya a ketrecbe zarva, ekozben UMO nyitja az ajtot

23



4. interakcio (Problémamegoldé helyzet):

1. rész:

A kisérletvezet6 jutalomfalattal jon be a szobdba, ¢s amig a gazda fogja a kutyat, 6 felhivja a
kutya figyelmét (a nevén szolitja) és ad neki a tdlkaba egy darabot a jutalomfalatbol. Ezutan
még egyszer szolitja és miutdn a kutya figyel r4, 6 odamegy a ketrechez és elhelyezi a
jutalmat a ketrecben tgy, hogy a kutya ezt nem tudja megszerezni, mert nem fér at a ketrec
ajtajan. Ekkor a kisérletvezeté elhagyja a szobat, és a gazda elengedi a kutyat. A kutya
szabadon mozoghat a szobdba, felfedezheti a jutalomfalat helyét, és hogy szadmara
elérhetetlen. Ha a kutya odamegy €s megérinti a partnert, akkor az elindul és kihozza a
jutalmat a ketrecb6l, abban az esetben, ha a kutya nem megy a partnerhez akkor az egy perc
elteltével elindul és kihozza a jutalmat, tehat az alanyok minden esetben megkapjdk az

elrejtett ételt.

2. rész: Ugyanaz a szitudcio jatszodik le, mint az elsd rész sordn, azzal a kiilonbséggel, hogy a

partner a ketrec jobb oldalan talalhato.

13. 4bra: 4. interakcid, amint a kutya megkdzeliti a partnert
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CSOPORTOK

Interakcio 1
( el6-tréning)

Interakcio 2
(”fenyegetd
megkozelités”)

Interakcio 3
(kiszabaditas a
ketrechol)

Interakcio 4
(problémamegoldo
feladat a kutyanak)

SZOCIALIS
UMO

Ha a kutya odament az
UMO-hoz (vagy 60
masodperc elteltével)
elindult és korbe-kdrbe
ment a szobaba (30
masodpercig), majd
odavitt egy labdat a
kutyanak,

A gazda poérazon
tartotta a kutyat,
mikozben egy
fenyegetden
kozeledd ember ment
feléjiik. Az UMO a
fenyegetd ember felé
iranyulé mozgassal
“megvédte” a kutyat,

A gazda segitségével a
kutyat egy kutyaboxba
tettiik, aminek az ajtajat
az UMO képes volt
kinyitni. 30 masodperc
elteltével az UMO
odament a ketrechez
és kiengedte a kutyat.

MECHANIKUS
UMO

Az UMO 60
masodperc elteltével
elindult és korbe-
korbe ment a
szobaban, majd
ugyanugy felvette a
labdat, de nem a
kutya felé vitte.

Az UMO elére-hatra
iranyulé mozgast
végzett, de ez nem volt
osszhangban a
~fenyegetd ember”
mozgasaval
(véletlenszeri mozgas)
tehat az UMO nem
védte meg a kutyat.

Az UMO 30 masodperc
elteltével elére-hatra
iranyulo mozgast
végzett, de nem a kutya
iranyaba és nem
engedte ki a kutyat a
ketrecbol.

SZOCIALIS
EMBER

Az interakciok soran az
ember partner ugyanugy

viselkedett, mint a
Szocialis UMO.

A kutya nem képes
megszerezni a
jutalomfalatot a
rejtekhelyrél. Ha a
kutya odament a
partnerhez, akkor az
elindult és kihozta a
jutalmat a kutyanak.
Két probat
végeztiink.

2.6. Viselkedés- és statisztikai elemzés

14. abra: az interakciok eseményei csoportokra lebontva

A laborban végzett vizsgalatokat, egy fix kamerarendszerrel videora rogzitettiik, amelyet a

videdk vagasa utdna SolomonCoder szoftver (Péter Andras 2008, http://solomoncoder.com)

segitségével elemeztiink.

Az elsd és masodik interakci6 soran nem vizsgaltuk a mérni kivant valtozoinkat, mert ebben a

két helyzetben a kutyak eldszor talalkoztak a partnerrel. Emellett masodik interakcioban soran

nem tudnank Osszevetni az eredményeket, mert a mechanikus UMO ¢és szocialis UMO

kiilonb6z6 viselkedést mutat, amely nem Gsszehasonlithato.
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Kodolt viselkedési valtozoink:

A nézés latencidja (s): - 2. interakcid, 1. rész: Els6 ranézés a partnerre a fenyegetd
ember kozeledtekor.
- 2. interakcio, 2. rész: Els® ranézés a partnerre a fenyegetd
ember ismételt kdzeledtekor.
- 3. interakcio: Els6 ranézés a partnerre a bezart ketrecbol.
- 4. interakcid, 1. rész: El6szor ranéz a partnerre, onnantdl, hogy
a gazda elengedte, és a kutya szabadon mozog a szobaban.
- 4. interakcio, 2. rész: Szintén, amikor el6szor ranéz a partnerre,

miutan a gazda elengedte.

A statisztikai elemzést R commander statisztikai program hasznalataval készitettiik, és IBM

SPSS Statistics 21 program hasznalataval az eredményeket ellendriztiik.

Els6ként az interakciok soran dsszehasonlitottuk, hogy a nézések latenciaja hogyan tér el a
harom kiilonb6z6 csoportban (szocialis UMO, mechanikus UMO, szocialis ember). Ezt One-
Way ANOVA modell segitségével elemeztiik, Tukey HSD post hoc teszttel kiegészitve,
amellyel a 3 csoportot hasonlitottuk 6ssze. Mivel a mért adatok eltértek a normal eloszlastol

az értékek logaritmizalt alakjat hasznaltuk.

Emellett a 2. interakcid, és a 4. interakcid két részében mért nézési latencidkat is
Osszehasonlitottuk egymadssal, paros T tesztet hasznalva. Az értékeket szintén logaritmizalt

alakban alkalmaztuk, a normal eloszlas érdekében.

Végiil Likelihood ratio teszt segitségével Osszehasonlitottuk az interakcidk soran meért
latencia-értékeket , igy nyomon lehetett kovetni , hogy az interakciok elérehaladtaval hogyan
valtozik a csoportok kozott a ranézések latenciaja az adott partnerre. A Likelihood ratio test,
akar az ANOVA is, Tukey HSD korrekciot is végzett az értékekre.
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3. Eredmények

Az eredmények kiértékelésénél az els6 ranézés latencidjat vetettiik 0Ossze mindegyik
interakcidban a csoportok kozott. A 2. és 4. interakcioban csoporton beliili 0sszehasonlitast is
végeztiink, mert két probabol alltak az interakciok, igy Osszevethetdvé valt, hogy csoporton

beliil hogyan valtozik a kutyak nézési latenciaja a partnerre az adott interakcio soran.

A 2. interakcio (..Fenyvegeto ember megkozelités”):

Csoportok kozotti 6sszehasonlitas:

2. interakcio 1. része:

Az interakci6 elsé része alatt az egyedek mind a harom csoportban kdzel azonos id6 elteltével

néznek el6szor az adott partnerre, nincs kiilonbség a csoportok kozott (ANOVA, p=0.82).

1. tabla: 2. interakcio, 1. részében a partnerre néz¢s latenciainak atlaga, szordssal, minden

csoportnal
Atlag (log), s. SD
Szocialis 2.97 0.81
Mechanikus 3.14 0.63
Ember
3.07 0.77
kontroll

Ennek megfeleléen a csoportok kozott sem talaltunk eltérést (ANOVA, Tukey HSD).

2. tabla: 2. interakcid, 1. részében a nézési latencidk csoportok kdzotti eltéréseinek

Osszehasonlitasa
mechanikus-szocialis p=0,81
szocialis- ember kontroll p=0,92
ember kontroll-
) p=0.97
mechanikus
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2. interakcio 2. része:

Az interakcid masodik felében (miutdn a partner mar megvédte az egyedeket a tdmaddval

szemben), a csoportok értékei kozott eltérést figyelhetiink meg (ANOVA, p=0,046%*)

3. tabla: 2. interakcio, 2. részében a partnerre néz¢€s latencidinak atlaga, szorassal,

minden csoportnal

Atlag (log), s. SD
Szocialis 1.79 1.57
Mechanikus 2.82 0.59
Ember
2.31 0.76
kontroll

Ertékeink alapjan lathatjuk, hogy a szocidlis csoportban az egyedek hamarabb néznek a
partnerre. A mechanikus csoportban, ahol a partner nem a helyzetnek megfeleléen viselkedett,

az egyedek kés6bb néznek a partnerre.

A csoportok kozotti 6sszehasonlitasnal 1athatjuk, hogy a szocialis csoportban szignifikansan

hamarabb néztek a partnerre, mint a mechanikus csoportban (ANOVA, Tukey HSD).

4. tabla: 2. interakcio, 2. részében a nézési latencidk csoportok kozotti eltéréseinek

Osszehasonlitasa
mechanikus-szocialis p=0.036*
szocialis- ember kontroll p=0.41
ember kontroll-
) p=0.41
mechanikus
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Csoporton beliili 0sszehasonlités:

Interakcio 2 elso ranezes

*

——

atlag (s) ( log)

ember kontroll mechanikus szocialis

csoport

Wint. 2/1 Oint. 2/2 |

15. abra: A masodik interakci6 alatt, a csoporton beliili 6sszevetett értékek, a partnerre vald

els6 ranézést latenciaja, mind a harom csoportban, (Excel, atlag és SD)

A 2. interakcidban az eredményeket dsszehasonlitottuk a csoportokon beliil is. Megvizsgalva,
hogy a partner megvédése mennyiben befolyasolja az egyedeket viselkedését a kovetkezd

alkalommal (Paros T teszt).

A mechanikus UMO csoportban nincsen eltérés az elsd és masodik megkozelités alatt (p =
0.167), mig a szocialis ember csoportban szignifikansan csokken a partnerre valo elsd nézésig
eltelt id6 (p =0.00023%*), illetve a szocialis UMO csoportban is hasonl6 eltérést figyelhetiink
meg (p=0.042%).

A 3. interakcio (kiszabaditas a ketrecbdl):

Azt tapasztalhatjuk, hogy a csoportok kozotti ranézések szignifikdnsan eltérnek egymastol

(ANOVA, p=0,0012**).
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5. tabla: 3. interakcid, a partnerre nézés latencidinak atlaga, szorassal, minden csoportnal

Atlag (log), s. SD
Szocialis 1.10 141
Mechanikus 2.86 1.28
Ember
1.15 1.27
kontroll

A mechanikus csoportban az egyedek késébb néznek a partnerre, mint a szocialis és ember
kontroll csoportokban.

6. tabla: 3. interakciod, a nézési latencidk csoportok kozotti eltéréseinek dsszehasonlitasa

mechanikus-szocialis p=0.003 **

szocialis- ember kontroll p=0.99

ember kontroll-

) p=0.0041 **
mechanikus

Megfigyelhet6, hogy a mechanikus csoport szignifikansan kés6bb néznek az egyedek a z

adott partnerre, mint a szocialis és az ember kontroll csoportban (ANOVA, Tukey HSD).

Interakcio 3 els6 ranézés

3.0

2.0 25

atlag (s) (log)

15

1.0
RO R

T T T
ember kontroll mechanikus szocialis
csoport

16. abra: A harmadik interakcioban megfigyelt elso ranézés a partnerre csoportonként,

(R commander, Plot of means, atlag és SD)
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A 4. interakciéban (problémamegoldo helyzet) a kutyak egy szamukra megoldhatatlan

problémaval keriiltek szembe, ahol csak az adott partner segithetett a jutalom
megszerzésében.
Csoportok kozotti 0sszehasonlitas:

4. interakcid 1. rész:

Az interakcid els6 részében azt tapasztaltuk, hogy a csoportok kozott csak margindlisan

szignifikans eltérés van a ranézési latenciakat illetéen (ANOVA, p=0,09.).

7. tabla: 4. interakcio, 1. részében, a partnerre néz¢s latencidinak atlaga, szérassal, minden

csoportnal
Atlag (log), s. SD
Szocialis 2.62 1.05
Mechanikus 3.33 0.86
Ember
2.49 1.29
kontroll

Lathatjuk, hogy a csoportok kdzott nincsen eltérés.

8. tabla: 4. interakcio, 1. részében a nézési latenciak csoportok kozotti eltéréseinek

0sszehasonlitasa
mechanikus-szocialis p=0.20
szocialis- ember kontroll p=0.95

ember kontroll-
_ p=0.114
mechanikus

4. interakcid 2. rész:

Az interakcidé masodik részében megfigyelhetd, hogy a csoportok kozott szignifikans eltérés
van a ranézésekben (ANOVA, p=0,04%)

9. tabla: 4. interakcio, 2. részében, a partnerre néz¢€s latencidinak atlaga, szorassal, minden

csoportnal
Atlag (log), s. SD
Szocialis 0.90 1.04
Mechanikus 1.47 1.65
Ember kontroll 2.19 1.19
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Lathatjuk, hogy a szocidlis csoportban hamarabb néznek a partnerre, mint az ember kontroll

csoportban. Ezzel szemben a szocialis és mechanikus csoport kdzott nem talaltunk eltérést.

10. tabla: 4. interakcid, 2. részében a nézési latenciak csoportok kozotti eltéréseinek

Osszehasonlitasa
mechanikus-szocialis p=0.49
szocialis- ember kontroll p=0.03*
ember kontroll-mechanikus p=0.33

A szocialis csoportban szignifikansan hamarabb néztek a partnerre, mint az ember kontroll
csoportban (ANOVA, Tukey HSD). Erdekes, hogy a mechanikus csoportban tortént a
legnagyobb valtozas, azaltal hogy nagyobb mértékben lecsdkkent a latencidja a ranézésnek,

mint a masik ketté csoportban.

Interakcio 4/1 els® ranézés Interakcio 4/2 elsd ranézés

R s} N
| o T
! i
< i i
o 1 1
® ®
1 1
o ! o i
o : o :
—_ --- _— | 1_ -r-
s g =
= 7 = :
—— - —_— 1
(73] ! (%3] !
~—m _|7T" H — | !
o™ ! i (=)D ’
(3] 1 H (1] !
= : = :
(O &4 i .: - E e
4 i I i
< _|i : 2 T l
[t} i i ’
1 1
o~ i
™ a_ i
T T T T T T
ember kontroll mechanikus szocialis ember kontroll mechanikus szocialis
csoport csoport
csoport

17. 4bra: A negyedik interakcioban (elsd és masodik részében) az egyedek elso ranézéséig

eltelt idok csoportonként, (R commander, Plot of means, atlag és SD
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Csoporton beliili 0sszehasonlités:

Szintén megvizsgaltuk, hogy a csoportokon beliill mekkora valtozast figyelhetiink meg, az

elsé és a masodik részprobat illetéen.

Az eredmények azt mutatjak, hogy a ranézések latenciaja szignifikansak kiilonbozik a két
proba soran a mechanikus (p = 0.00034%*) ¢€s szocidlis csoportban (p = 0.00097*), mig az

ember kontroll csoportban (p = 0.51) nem volt eltérés (paros T teszt).

Interakcio 4 elso ranézés

4 *
l—— *
3,5 N
3

atlag (s) (log)

ember kontroll mechanikus szocialis

csoport

[mint. 41 Oint. 412

18. abra: A negyedik interakci6 el és masodik felében kapott eredmények dsszehasonlitasa a

csoportokon beliil, (Excel, atlag és SD)

Elso ranézés az interakciok soran

o
o 25 — 4 N -

= \ — mechanikus

2]

; 2 ember kontroll
s \ szocialis

= .

Int.2/1 Int.2/2 Int.3 Int.4/1 Int.4/2

interakcio

19. abra: Az els6 ranézések latencigja az Gsszes interakcio soran, csoportonként, (Excel, atlag
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Ezen az abran az egész kisérlet folyamatat dbrazoltuk (mind a 4 interakciot). Lathato, hogy a
Szocialis UMO csoport €s az Ember kontrol csoport gorbéje nagyon hasonld, tehat a kutyak
hasonléan viselkedtek a Szocialis UMO-val szemben, mint egy emberrel szemben. A
Mechanikus UMO-val szemben viszont nem keletkezett a kutyakban elvaras, annak
viselkedését illetden, csak az utolso interakcid sordn, amikor az UMO jutalomfalatot vitt a

kutyanak.

4. Megbeszélés

Kisérletiink célja az volt, hogy megvizsgaljuk, hogy az egyedek képesek-e egy ismeretlen
partner szocialis viselkedését felismerni €s bizonyos elvardsokat kialakitani vele szemben,
kiilonb6z6 korabbi (a teszt soran szerzett) tapasztalatok hatasara. Megfigyelésiink arra utal,
hogy a kutyadk az interakciok eldrehaladtaval egyre tobb tapasztalatot szereztek az agens
varhat6 viselkedésérdl, és ennek nyoman bizonyos elvarésai alakulhattak ki az irdnyéba.

Az elsé interakcidban (el6- tréning) soran a felek megismerkedése jatszott fontos szerepet, igy
nem végeztiink elemzést ebben a helyzetben.

A masodik interakcid (megvédés egy ,,fenyegetden kozelitd embertdl”) soran a kutyak kétszer
figyelhették meg a partnerek viselkedését, ezért a masodik megkdzelités soran mar lathato,
hogy a kutyak rendelkezne-e valamilyen elvarassal a partner viselkedését illetden. A masodik
fenyegetd megkozelités alkalmaval a kutyak hamarabb néztek a partnerre a Szocialis UMO ¢s
Ember csoportokban, mint a Mechanikus UMO csoportban. Ez alapjan elmondhato, hogy a
kutydk feltehetden felismerték, a partnerek viselkedését (tehat, hogy a Szocidlis UMO ¢és az
Ember a helyzetnek megfelelden viselkedett, mig a Mechanikus UMO nem) és volt
valamiféle elvarasuk a viselkedésiiket illetden az adott kontextusban.

A harmadik interakcidban (kiszabaditas a ketrecbdl) soran lathatjuk, hogy a Szocialis UMO
csoportban a kutydk hamarabb néznek a partnerre (még a partner viselkedésének megkezdése
elétt), mint a Mechanikus UMO csoportban. A szocidlis ember csoport esetében a szocidlis
UMO csoporttal hasonld eredményt figyelhetiink meg. Mindezek arra utalnak, hogy az el6z6
interakcid (,,fenyegetd megkozelités”) sordn a partnerrdl szerzett tapasztalatok hatisara a
kutyéaban kialakulhattak elvarasok a partner 1) kontextusban valo viselkedésérdl is.

Az els6 harom interakcié soran a kutya megfigyelheti, hogy az UMO hogyan viselkedik
kiilonbozd szituaciokban, a Szocidlis UMO mindig a szocidlis helyzetnek megfeleléen

viselkedett, ugy, hogy abbdl a kutyanak eldnye szdrmazzon (az Ember kontroll csoportban

34



szintén, azzal a kiilonbséggel, hogy ott egy ember volt a partner), mig a Mechanikus UMO
viselkedése nem volt relevans viselkedés az adott szituaciokban és a kutydnak nem szdrmazott
beldle elonye.

A negyedik interakcid (problémamegoldé helyzet) soran azonban a kutya aktiv résztvevdje az
interakcionak. Probalkozhat megoldani az adott problémat (a jutalom megszerzését a
ketrecbOl) vagy kérhet segitséget a partnertdl. Hipotézisiinkkel ellentétben az interakcid elsd
probajaban nem talaltuk szignifikdns eltérést a csoportok kozott (azaz a kutyak nem néztek
szignifikansan hamarabb az Emberre és a Szocialis UMO-ra, mint a Mechanikus UMO-ra).
Ez feltehetéen azzal is magyarazhatod, hogy a kutydk kevésbé kértek segitséget az adott
helyzetben, mint azt mi vartuk volna, inkabb probaltak maguk megoldani a helyzetet. Annak
ellenére, hogy Korabbi vizsgalatokbol tudjuk, hogy a kutyak egy ehhez hasonld
problémamegoldd helyzetben tekintetvaltassal ,kérnek segitséget” a gazdatol egy jutalom
megszerzéséhez (Miklosi és mtsai. 2000). Egy masik lehetséges magyarazat, lehet, arra nézve,
hogy a csoportok miért nem térnek el egymastol szignifikansan, hogy a kutydk miutan
meggydzddtek arrdl, hogy maguk nem tudjak megoldani a helyzetet, alternativ megoldast
kerestek €s a kisérleti elrendezés miatt, a partner elhelyezkedése alapjan (méas nem volt a
szobaban) potencidlis megoldas lehetett szdmukra. Azonban a 19. abran lathat6, hogy a
kutydk viselkedése a Szocidlis UMO-val szemben nagymértékben megfeleltetheté annak,
ahogyan egy emberrel szemben is viselkednek, mig a Mechanikus UMO-val szembeni
viselkedésiik eltér.

A csoporton beliili 6sszehasonlitasok esetében lathato, hogy a legnagyobb eltérést az elsé és a
masodik teszt proba kozott az elsd ranézésben a Mechanikus UMO csoportban lathatunk, ami
azzal magyarazhatd, hogy ebben a csoportban a kutydk szdméra egy igen meglepd esemény
volt, hogy az eddig nem relevansan viselkedd partner hirtelen jutalomfalat forrasa lehet.
Osszegzésképpen elmondhatjuk, hogy az UMO hasznalata sikeresnek bizonyult a szocialis
interakciok kialakuldsanak vizsgélatara. Kisérletiink sordn megfigyelhetd, hogy az
egyedekben hogyan jelennek meg a szocialis interakcid kialakulasdhoz sziikséges 1épések, és
hogyan valik egy szocidlis interakcid egyre komplexebbé: 1. a masik viselkedésének
felismerése, 2. céltulajdonitas ismert helyzetben, 3. céltulajdonitas uj helyzetben, 4.
szandéktulajdonitas (képes megjosolni a masik viselkedését annak megfigyelhetd viselkedése
eldtt is egy uj helyzetben)

A kutyak tehat feltehetden felismerték, hogy a Szocidlis UMO az interakcioknak megfelelden
viselkedik, tehat potencidlis partner lehet szdmukra. Az interakciok soran hasonldan

viselkedtek vele szemben, mint egy emberrel szemben tették.
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A mechanikus UMO viselkedése nem volt megfeleld az adott interakcidknak, igy 6t nem
tekintették partnernek az id6 eldrehaladtaval sem.

A vizsgalat azért jelent tovabblépést, mert segitségével egy mentalis modellt tudunk alkotni,
mely segitségével jobban érthetdvé valik, hogyan is alakul ki egy szocialis interakcio.

Lathato, hogy a Szocidlis UMO csoportban a kutydk a tapasztalatok hatdsara (az interakciok
elérehaladtaval) egyre korabban képesek megjosolni a partner viselkedését, mely definicionk

szerint a szandékfelismerést jelentheti.
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20. abra: vizsgalatunk elméleti modellje, a szocidlis interakci6 kialakuldsanak folyamata

Az éabréaval azt szeretnénk szemléltetni, hogy az id6 eldrehaladtaval, azaz az interakciok
folyamata soran az egyedek egyre tobb tapasztalatot szereznek a partnerrdl, ezaltal a kozottiik
kialakulo szocialis interakcié egyre komplexebb lesz.

A szocidlis interakcidk kialakuldsdnak folyamata, amely az egyed elméjében jatszodhat le: 1.
viselkedés felismerése, 2. célfelismerés azonos helyzetben, 3. céltulajdonitis, 4

szandéktulajdonitas

Korabbi vizsgalatokban arra talalhatunk mindenki szdmara elfogadhat6 bizonyitékot
(Dickinson, 1994), hogy az allatok esetében csak a masik cél-orientalt viselkedésének
felismerésérdl beszélhetiink (dennetti modell 1. szintje). Azonban nincsen mindenki szdméara
elfogadhat6 bizonyiték arra nézve, hogy az emberen kiviil mas ¢él61ény képes lenne a masik

"oz

félnek belsd allapotot/szandékot tulajdonitani, hiszen nem tudunk a viselkedés
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megfigyelésétdl fiiggetlen vizsgalatot végezni. Erre lehet megoldas az ismeretlen partnerekkel
val6 interakciok vizsgalata, hiszen ilyen modon kimutathatova valik, hogy egy 0j helyzetben a
viselkedés megtigyelése elott képes-e az egyed barmilyen elvarassal birni a masik fél
lehetséges viselkedésérdl.

Tomasello és mtsai (2005) vizsgélatabol tudjuk, hogy ahhoz, hogy az ember képes legyen a
masik fél szandékat felismerni, sziiksége van tapasztalatokra az egyedfejlodése soran. Egy
néhany honapos csecsemd még csak a biologiai mozgasok felismerésére és elkiilonitésére
képes, majd egy éves korunk utan lesziink képesek a masok céljait, belso allapotait értékelni.
A jovOben érdekes lenne megvizsgalni, hogyan viselkednek a gyerekek a jelen vizsgalatukhoz

hasonld tesztben egy robot partnerrel szemben.
5. Osszefoglalas

A szocialis viselkedés kialakulasanak feltétele, hogy az egyedek képesek legyenek felismerni
tarsaikat ¢és interakciot kezdeményezzenek egymassal. Ez a felismerés tobb részbdl tevodhet
Ossze: (1) a masik fél beazonositasa (taplalék, ragadozo, fajtars); (2) felismerni a masik fél
céljat, illetve (3) elére megjosolni a lehetséges kimenetelét az interakcionak. A masik céljanak
felismerése komplex képesség, amelyet gy értelmezhetiink, hogy az egyedek képesek
megjosolni a masik fél viselkedését egy 1j helyzetben, még mieldtt megfigyelhetnék az adott
viselkedést.

Hipotézisiink szerint ez a kognitiv képesség tgy alakulhat ki, hogy az adott ¢ldlény
egyedfejlodése soran megtapasztalt szocialis interakciok alapjan szerezi meg azokat a
tapasztalatokat, amik az Osszessége teszi lehetdvé, hogy képesek legyenek szandékot
tulajdonitani.

A jelen kutatasban egy ismeretlen mozg6 targyat (UMO) alkalmaztunk szocidlis partnerként,
hogy megvizsgaljuk, hogy a kutyak képesek-e az UMO viselkedésérdl szerzett tapasztalatok
alapjan egyfajta elvarast kialakitani az dgens iranyaba 0j helyzetekben. A kisérlethez harom
csoport hoztunk 1étre (szocialis- és mechanikus UMO ill. szocialis ember).

A szocialis csoportban az UMO a szituacidnak megfelelden viselkedett, olyan modon, hogy
abbol a kutydnak elénye szdrmazott (pl. megvédte a kutyat egy tamadotol, kiengedte egy
ketrecbdl). A mechanikus csoportban az UMO nem segitett a kutyaknak (robotszerli mozgést
végzett az interakciok soran). Kontrolként azt is megvizsgaltuk hogyan viselkednek a kutyak

egy emberrel szemben az adott interakcidk soran.
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Az eredményeink azt mutatjak, hogy a kutyak képesek megjosolni az UMO viselkedését egy
Uj helyzetben is, a kordbban szerzett tapasztalataik alapjan. Ha az UMO a helyzetnek
megfelelden viselkedett (szocialis UMO), akkor kutyak képesek voltak célokat tulajdonitani
neki egy Uj helyzetben is, még miel6tt megfigyelhették volna a partner viselkedését. Az
altalunk hasznalt j moddszer megoldas lehet szamos tudomanyos problémdra a szocialis

kognicid teriiletén végzett kutatdsokban.

6. Summary

The development of social interactions in family dogs

The most basic prerequisite for any social behaviour is that individuals recognise each other
and are able to engage in interactions. The recognition of others is based on (1) identification
(conspecific, predator etc.) and (2) the representation of the other’s goal , (3) as well as
predicting the possible outcome of the interaction. The attribution of goal directed behaviour
to another is a complex skill which enables the observer to predict the behaviour of the
partner in novel situations before the observing behaviour.

We hypothesise that this cognitive skill forms during ontogeny as the subject experiences that
others are capable of goal-oriented behaviours and these experiences amount to the skill of
goal intentionality-attribution.

In our study we used an unidentified moving object (UMO) as social partner toward which
goal attribution can be developed de novo and we investigated whether dogs initiate
interaction with the UMO after having specific experiences with it. We established three
experimental groups (social UMO, mechanic UMO, social human): The social UMO helps
the dog in different ways (e.g. protects the dog from a threatening person). The mechanic
UMO did not help the dog (behaves mechanically) and social human the partner was a
human, who behave the same way as the social UMO. Our results show that dogs can predict
the UMO’s behaviour in new situation based on earlier. If the UMO behaves appropriately in
a situation to the dogs’ advantages then dogs predict UMO’s goal in a new situation before
they can observe the UMO’s action. According to our definition this ability can be described
as recognition of other’s intent. Our new method can solve some of the important problems in

cognitive ethology
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9.2. HuVetA - SZIA nyilatkozat

HuVetA - SZIA
ELHELYEZESI MEGALLAPODAS ES SZERZOI JOGI NYILATKOZAT*

Jelen megallapodas elfogadasaval a szerzd, illetve a szerzéi jogok tulajdonosa nem
kizardlagos jogot biztosit a HuVetA és a SZIA szamara, hogy archivalja (a tartalom
megvaltoztatasa nélkiil, a megdrzés és a hozzaférhetdség biztositdsanak érdekében) és
masolasvédett PDF formara konvertdlja és szolgéltassa a fenti dokumentumot (beleértve

annak kivonatat is).

Beleegyezik, hogy a HuVetA és a SZIA egynél tobb (csak a HuVetA és a SZIA
adminisztratorai szdmara hozzaférhetd) mésolatot taroljon az On 4ltal atadott dokumentumbél

kizarolag biztonsagi, visszaallitasi és megdrzési célbol.

Kijelenti, hogy a atadott dokumentum az On miive, és/vagy jogosult biztositani a
megallapodasban foglalt rendelkezéseket arra vonatkozdan. Kijelenti tovabba, hogy a mii
eredeti és legjobb tudomasa szerint nem sérti vele senki mas szerzdi jogat. Amennyiben a mil
tartalmaz olyan anyagot, melyre nézve nem On birtokolja a szerzéi jogokat, fel kell tiintetnie,
hogy korlatlan engedélyt kapott a szerzdi jog tulajdonosatol arra, hogy engedélyezhesse a
jelen megallapodasban szerepld jogokat, és a harmadik személy altal birtokolt anyagrész

mellett egyértelmiien fel van tiintetve az eredeti szerz6 neve a miivon beliil.

A szerz6i jogok tulajdonosa a hozzaférés korét az alabbiakban hatirozza meg (egyetlen, a

megfelel6é négyzetben elhelyezett x jellel):
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engedélyezi, hogy a HuVetA-ban/SZIA-ban tarolt miivek korlatlanul hozzaférhetové

valjanak a vilaghalon,

a Szent Istvan Egyetem belsé halozatira (IP cimeire) korlatozza a feltoltott

dokumentum(ok) elérését,

a SZIE Allatorvos-tudoméanyi Konyvtarban talalhaté, dedikalt elérést biztositd

szamitogépre korlatozza a feltoltott dokumentum(ok) elérését,

csak a dokumentum bibliografiai adatainak ¢és tartalmi kivonatanak feltdltéséhez jarul

hozza (korlatlan hozzaféréssel),

* Jelen nyilatkozat az 5/2011. szamt, 4 Szent Istvan Egyetemen folytatott tudomdnyos
publikacios tevékenységgel kapcsolatos adatbazis kialakitasardl és alkalmazasarol
cimii rektori utasitdshoz kapcsolodik, illetve annak alapjan késziilt.

Kérjiik, nyilatkozzon a négyzetben elhelyezett jellel a helyben hasznalatrol is:

Engedélyezem a dokumentum(ok) nyomtatott valtozatanak helyben olvasasat a

konyvtarban.

Amennyiben a feltoltés alapjat olyan mi képezi, melyet valamely cég vagy szervezet
tamogatott illetve szponzoralt, kijelenti, hogy jogosult egyetérteni jelen megallapodassal a

mure vonatkozodan.

A HuVetA/SZIA iizemeltetdi a szerzo, illetve a jogokat gyakorld személyek és szervezetek
iranydban nem vallalnak semmilyen feleldsséget annak jogi orvoslasara, ha valamely
felhasznaldo a HuVetA-ban/SZIA-ban engedéllyel elhelyezett anyaggal torvénysérté modon

visszaélne.

Budapest, 201... év ................ ho ......... nap

alairas
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szerzd/a szerzo6i jog tulajdonosa

A HuVetA Magyar Allatorvos-tudomdnyi Archivum — Hungarian Veterinary Archive a
Szent Istvan Egyetem Allatorvos-tudomdnyi Konyvtar, Levéltar és Mizeum dltal miikodtetett
szakteriileti online adattar, melynek célja, hogy a magyar allatorvos-tudomany és -torténet
dokumentumait, tuddsvagyondt elektronikus formaban osszegylijtse, rendszerezze, megorizze,
kereshetoveé és hozzaférhetoveé tegye, szolgaltassa, a hatalyos jogi szabdlyozasok figyelembe

vetelével.

A HuVetA a korszerii informatikai lehetoségek felhasznalasaval biztositia a konnyil,
(internetes keresogépekkel is miikodd) kereshetdséget és lehetdség szerint a teljes szoveg
azonnali elérését. Célja ezek révén

- a magyar allatorvos-tudomany hazai és nemzetkozi ismertségének novelése,

- a magyar dllatorvosok publikacidira torténo hivatkozasok szamdnak, és ezen
keresztiil a hazai allatorvosi folydiratok impakt faktoranak névelése;

- az Allatorvos-tudomanyi Kar és az egyiittmiikodd partnerek tuddsvagyondnak
koncentralt megjelenitése révén az intézmények és a hazai dllatorvos-tudomany
tekintélyének és versenyképességének novelése;

- a szakmai kapcsolatok és egyiittmiikodés eldsegitése,

- a nyilt hozzdférés tamogatasa.

A SZIA Szent Istvan Archivum a Szent Istvan Egyetemen keletkezett tudomanyos dolgozatok

tara.
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9.3. Szakdolgozati biralati lap

SZENT ISTVAN EGYETEM
ALLATORVOS-TUDOMANYI KAR

SZAKDOLGOZATI BIRALATI LAP

Név:

A szakdolgozat cime:

A beadas idépontja:
Témavezetd tanszek (intézet, osztaly):

Témavezetd(k):

Az irasbeli birald neve, beosztasa:
Irasbeli biralat

1.) Formai, terjedelmi, stilaris szempontok

2.) Szakmai birélat

3.) Egyéb észrevételek
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Javasolt kérdések a jelolt szamara

Az iréasbeli birdlat érdemjegye:

A szakmai biral6 bizottsag altal adott érdemjegy:

Végso érdemjegy:

Megjegyzés:

Budapest,
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az irasbeli biralo alairasa

a Biralo Bizottsag elndke



