Abstrakt

V realném prostfedi musi zvifata pfizplsobovat své chovani jinym pohybujicim se zvifatiim
nebo pfedmétum; pfi lovu dravce, pfi migraci ve skupinach nebo pfi riznych socialnich
interakcich. Ve v8ech téchto situacich se zvife musi orientovat vzhledem k jinému
pohybujicimu se zvifeti/pfedmétu. PFi studiu role hipokampu v téchto procesech jsme
postupovali ve dvou krocich. Vyvinuli jsme behavioralni ulohu reflektujici kliCové prvky
tohoto chovani v laboratornich podminkach. Re$eni ulohy vyZadovalo, aby testovany potkan
vyhodnotil nejen svoji vzdalenost od pohybujiciho se objektu, ale také svoji polohu vzhledem
k tomuto objektu. Dale jsme studovali, jak neurony v hipokampalni oblasti CA1 v tomto
behavioralnim paradigmatu kéduji subjekt, pohybuijici se objekt a okolni prostfedi a jak tyto

reprezentace mezi sebou interaguiji.

Zaméfili jsme se na charakterizaci prostorového chovani potkanl ve vztahu k pohybujicim
se objektim a na prozkoumani kognitivnich mechanism( regulujicich toto chovani. TFi
skupiny zvifat byly natrénovany, aby se vyhybaly mirnému elektrickému stimulu, ktery byl
aplikovan v jedné ze tfi oblasti vi¢&i pohybujicimu se robotovi: pfed robotem, po jeho levé
nebo pravé strané. Pomoci riznych modifikaci ulohy jsme také zkoumali, zda k vyhybani
dochazelo na zakladé vnimani zvySené urovné hluku, velikosti sitnicového obrazu nebo

vzhledu robota.

Hipokampus je povazovan za anatomickou strukturu kombinujici informace “co” a “kde” o
konkrétni udalosti. Byla vyslovena hypotéza, Ze informace “co” a “kde” vstupuji do
hipokampu primarné prostfednictvim lateralni entorinalni kiry (LEC), respektive medialni
entorinalni kdry (MEC) (Hargreaves et al., 2005). Je také znamo, Ze distalni Cast
hipokampalni oblasti CA1 primarné pfijima pfimé vstupy z LEC a proximalni oblast pfijima
vstupy z MEC (Witter et al., 2000). Pfedpokladali jsme tedy, Ze informace “co”, v naSem
pfipadé pohybujici se robot, by méla byt reprezentovana v distalni ¢asti CA1. Zaméfili jsme

proto nahravaci elektrody na tuto oblast v hipokampu.

Hlavni zavéry z téchto experimentud jsou nasledujici:
1) Potkani rozpoznavaji geometrické prostorové vztahy vzhledem k pohybujicimu se
objektu. Prokazali jsme, ze potkani se mohou naudit vyhybat se pfedni nebo vybrané bocni

strané pohybujiciho se pfedmétu.

2) Tato schopnost neni zavisla pouze na velikosti sitnicového obrazu, hladiné hluku nebo

vyraznych vizualnich znackach na objektu. Prokazali jsme, Ze pfi pouziti bilé verze



pohybujiciho se robota bez vizualnich znacek potkani mohou ulohu fesit podobné jako pfi

pouziti Cernobilého pohybujiciho se objektu.

3) Nahravani neuralnich dat u trénovanych a netrénovanych potkant naznadcilo, ze zvire si
utvofilo reprezentaci jak své vlastni polohy v mistnosti, tak prostorového vztahu mezi sebou
a robotem. Pozorovali jsme odlisné odpovédi mezi nahravanymi bufikami. Tyto buriky se

v8ak neshlukovaly do odliSnych klastru.

4) Analyza prostorovych parametr(, jako jsou koherence a prostorové informace, naznacila

mirné rozdily mezi prostorovou aktivitou u trénovanych a netrénovanych potkana.



