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1. Uvod

Metodika se tyka ochrany volné zijici zvéie na zeméd¢€lsky vyuzivanych pozemcich ve
vegetacnim obdobi. V jarnich mésicich srn¢i zveét zacina klast mlad’ata prevazné do trvalych
a srn¢i zvef nema Sanci Uniku pred témito stroji a mnohdy dlouze umiraji se zranénimi, ktera
Jim agrotechnika nechténé zptsobi. Nejosvédcenéjsim preventivnim opatienim chranicim
srncata pied seci je jejich vyhledavani a nasledné vynaseni lidmi. Samotné jejich nachazeni v
porostech je velice narocné a vyraznou pomoc piindsi bezpilotni technologie s termalni
kamerou. Vyhledavani srncat je aktudlni téma a piestoze poptavka po téchto technologiich
vzrista, nabidka modelti v potfebné kvalit¢ byla doneddvna pro vétSinu zdjemcii cenove
nedostupna. Stavajici majitelé nebo provozovatelé bezpilotnich technologii nemaji dostatecné
zkuSenosti a monitoring zveéfe nenabizeji. Samotni uzivatelé honitby a zemédé€lci — zejména
star$i generace - jsou skepticti vii¢i novym technologiim. Bezpilotni technologie ve spojeni s
termalni kamerou jsou v této dobé vice cenové dostupnéjsi, ale mnohdy uzivatelé nemaji

potiebné znalosti, jak postupovat pii vyhledavani a samotném zachazeni se zvé&fi.

2. Cil metodiky

Cilem metodiky je seznamit predevsim odbornou vetejnost; zemédélce, myslivee, vlastniky a
uzivatele honiteb s metodami pouziti dronti s termokamerou pro vyhledavani zvéte. Metodika
specifikuje postupné kroky pii jejim vyhledavani v porostu. Klade diraz na efektivitu a
snadnou aplikovatelnost v terénu. Cilem je vytvofit systematizovany postup vyhledavani
zvefe, vyuzitelny samotnymi uzivateli honiteb a zeméd¢lci, ptipadné dobrovolniky. Pouze na
zakladé dlouhodobéjsiho sledovani konkrétnich lokalit, mohou uzivatelé vyhodnotit
nejcastéj$i mista, kde srny kladou srncata a aplikovat nejucinnéj$i preventivni opatfeni na

zemédélskych porostech.



3. Vlastni popis metodiky:

3.1.Legislativa

Létani s bezpilotnimi letadly (drony) je fizeno Utadem pro civilni letectvi. Pravidla, podle
kterych se fidi provoz bezpilotnich letount je uveden v tzv. Doplinku X. Zde jsou popsané
kategorie bezpilotnich letounti, vahové rozd€leni a omezeni 1étani v letovych zonach, viz nize.

Pii provozovani bezpilotnich prosttedkd k podnikani je nutné mit bezpilotni letadlo
registrovano u Ufadu pro civilni letectvi. Pii zahajeni registrace, dostane stroj znatku typu
OK-X(3¢isla) a musi zaroven dolozit uzaviené pojisténi odpovédnosti. Toto pojisténi kryje
v ptipad¢ havarie Skody zptusobené tretim osobam. Pii obdrzeni povoleni ,,pilot-zak* lze
provadét cviéné lety a po vykonani leteckych zkousek teoretickych i praktickych obdrzi
povoleni k létani. Dale nasleduje zadost o povoleni k leteckym pracim. Pfi zaplaceni
spravnich poplatki a dolozeni vSech potfebnych dokumentii, obdrzi zadatel ,,Povoleni
k leteckym pracim“ a bude uveden v seznamu firem, kterd smi provozovat bezpilotni
techniku- viz. Odkaz v doporucenych zdrojich.

Pro dobrovolnickou ¢innost — tudiz bez zisku na provedenych pracich - se legislativa vztahuje
na uZivatele dronu pouze z hlediska Doplitku X. Citace z dotazu na UCL: ,,,,U projektu
ochrany zvéte pred stroji se nejednd o letecké prace, ale o zapojeni dobrovolnikd bez naroku
na odménu. V rekrea¢nim rezimu provozu bezpilotnich letadel neni tieba zadat o povoleni
UCL, pokud provoz probiha plné& v souladu s Doplitkem X, resp. provoz neni v Kolizi se
standardnimi provoznimi omezenimi‘.

V tomto provozu vSak doporucujeme uzaviit pro bezpilotni prostiedek pojisténi
odpovédnosti.

3.1.1. Doplnek X

Dopln€k X vychazi z evropské legislativy a obsahuje zdvazna pravidla a
ptedpisy pro provozovani vesSkerych bezpilotnich letadel nebo leteckych
modeld, jejichz vzletovd hmotnost presahuje 20 kg. O dohled nad vzdusnym
prostorem, veSkerym pohybem v ném, leteckou technikou a piloty se stard
Utad pro civilnim letectvi CR (UCL) ziizeny pod Ministerstvem dopravy (CR
Smérnice SLS. 2012).

3.2. Technické vybaveni

Drony s optickou kamerou jsou pro detekci zvéfe v porostech nedostacujici. Detekce je
nahodna a rozhodujici je vyska porostu. Na nizkych porostech je vyhledavani optickou
kamerou snadngjsi, ale stale riziko, ze zvéf bude ptrehlédnuta, je vysoké. Pro tyto ucely je
optimalni vyuzivat dron s termokamerou. Termokamery lze na dron namontovat dodatec¢né
napt. Flir DUO nebo jiz zakoupit dron s osazenou termokamerou. Cenova naro¢nost na



pofizeni se snizila a dron s kamerou, kterd ma dostatecné rozliSeni pro detekci zvéte, lze
zakoupit od 80tisic K& Kamera ma i vedlejsi optickou kameru kterd napoméha pii rozliSeni o
jakou zvéf se jednd a taktéZz napomaha pro orientaci v prostoru. Drony disponuji
sofistikovanou elektronikou, kterd diky ¢idlim na stroji dokaze detekovat piekazky a zastavit
pred nimi. Automatické letové mody dokazi stroj udrzet v pozadované letové vysce a funkce
,return-to-home* dokédze stroj vratit na misto vzletu a automaticky pfistdt. Vyvoj dront
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kazdym rokem ptindsi nové technologie a dosud neobjevené moznosti vyuZiti téchto stroja.

3.2.1. Dron s termokamerou

V letosnim roce (2019) piedstavil vyrobce drontt DJI dostupny dron s termokamerou do
100 000K¢. Termokamera je v rozliSeni 160x120 s frekvenci 9Hz. Letova doba stroje se
pohybuje okolo 26 minut a obsluha dronu je velice jednoducha. Dron je vSak nutné pouzivat
V brzkych rannich hodindch z divodii malého rozliSeni termokamery. Teplota zvifete se
pohybuje od 16 - 21 °C a teplota porostu mnohdy ma podobné hodnoty. Citlivost
termokamery neni natolik dokonala oproti draz$im termokameram, aby dokazala vykreslit
malé rozdily porostu a zvéte. Let se provadi v letové vysSce 32-42metrGi nad porostem.
V nabidce je vybér teplotniho rozsahu a moznosti nastaveni palet zobrazeni. Let je mozné
provadét automaticky nebo manudlné fizeny. Vyhodou manudlniho fizeni je okamzité
pteruseni letu a schopnost ménit letovou vysku k rozeznani zvéfe ptipadné prazdného zalehu.

Obrazek 1 DJI Mavic Duo  Autor: viastni



Dalsim dostupnym strojem je Parrot Anafi, specifikace je témeét identickd a zalezi tedy na
uzivateli jakou techniku zvoli.

3.2.2. Dron s termokamerou nad 500 000K¢

Vyssi porizovaci cena je logicky opodstatnitelna. Vyssi rozliSeni termokamery 640x480 a
vys$$i obnovovaci frekvence 30Hz dokédze zobrazit i zvét drobnou. Samotny dron je vybaven
vice bezpecnostnimi prvky jako naptiklad zdvojenou fidici jednotkou, nese dva akumulatory a
ma dvojici GPS pftijimact. I pfes mnoho modernich technologii a vyssi spotiebu elektrické
energie kvuli své vaze, dokaze létat pres 30 minut na jednu sadu baterii. Efektivnost
prohledavani porostu je nékolikanasobné vyssi i diky dudlni sadé senzorii. Na stroji jsou
celkem 4 kamery: jedna ndhledova pilota pro orientaci na plose, termokamera s nahledovou
optickou kamerou a kamera s 30 nasobnym optickym zoomem. P#i nizkém porostu, tedy
odpada klesani na niz8i letovou vysku z divodli detekce a staci pouze pfiblizit zaleh a
detekovat zvef. Viz. obrazek ¢.2

Obrazek ¢. 2 sestava kamer DJI, Autor: viastni



3.3. Technické podminky letu
Pfed samotnym monitorovani porostu je dilezité provést predletovou ptipravu.
Piedletova piiprava se sklada z: kontroly pocasi v den letu
kontroly stavu bezpilotniho stroje a dobiti akumulatori

kontroly bezletovych zon v okoli

V den monitoringu porostii musi byt vhodné pocasi tzn. dostatecna viditelnost, bez srazek,
vitr do rychlosti 8m/s

Pti samotném letu je dilezité dbat na okolni letecky provoz a pohyb nezticastnénych osob na
sledované plose.

Pfi vzletu nad plochu je dillezité si stanovit orienta¢ni body v ploSe a ziskat piehled o
hranicich pozemku, ktery chceme monitorovat. Pfi oblacnosti mize byt poloha bezpilotni
letounu v jakémkoliv sméru. Pfi slune¢ném pocasi se osvéd¢ilo 1état zadni ¢asti stroje smérem
k slunci.

Pti detekcei teplotné rozdilného mista oproti porostu, provedeme klesani k bodu na vysku cca
10metrt. Pii pfepnuti na optickou kameru, muzeme urcit, zda je zaleh jiz prazdny, nebo se
Vv ném nachézi zvéf. Pii hustém porostu kdy rozdil nedokdzeme rozeznat, miizeme klesat na
vysku 2-3 metry nad porost. Pisobenim vétrného proudéni od vrtuli dokdzeme sledované
misto ochladit. Pokud misto po 5-10 vtefinach stale zustava zahiaté, s nejvyssi
pravdépodobnosti se na ném nachazi zivy tvor.

3.4. Nejvhodnéjsi zpilisoby letu pro kvalitni nalezeni zvéte

Pro vyhledavani zvéte v porostu se pouzivaji dv€ metody provadeéni letu. Na mensich a vice
¢lenénych pozemcich se pouzivd manudlni let. Na velkych a rovnomérnych pozemcich je
vhodné vyuZzivat autonomniho letu, kdy se obsluha stroje miZe vice soustfedit na teplotné
rozdilné body. Pfi detekci takového bodu, dokaze prerusit autonomni let a zahdjit klesani pro
urceni zvéfe v porostu.

3.4.1. Autonomni prohledéavani porostu

Autonomni prohledavani porostu je typ letu, ktery je pfedem nakonfigurovany v notebooku ¢i
tabletu a pfed vzletem nahrany do operacniho systému stroje. Lokality se oznaci hrani¢ni linii
a vytvoii se plocha s letovou trasou. Pfi manudlnim vzletu stroje se aktivuje autonomni
¢innost a stroj je schopny létat na predem urcenych trasdch a posadka se tak mize sousttedit
na urcovani bodi v porostu. Pfi detekci bodu je nutné autonomni let prerusit a sestoupat na
vysku kdy je mozné detekovat typ zvéfe. Vyhoda autonomniho letu je prevazné v trase letu,



ktera je vyznacena po piimkéch s ur€itym piekryvem a neni mozné vynechat ¢ast porostu ve

sledované plose. Nevyhodou je vyss$i ¢asova narocnost pfipravy a nutné preruseni letu pii
detekci zvéfe a nasledné aktivovani autonomniho letu

b} Mission 16
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Obrazek ¢.3. : Autonomni let

3.4.2. Manudlni prohledavani

Pfi manudlnim prohledavani je dron fizen operatorem pomoci vysilace. Stroj je schopny letct
okamzité po zapnuti systému a pilot se orientuje pomoci optické kamery. Pii detekci zvére se
nemusi prerusovat let a pilot mize okamzité klesat na pozadovanou vysku a provadét dalsi
manévry se strojem. Nevyhodou tohoto typu letu je vyssi riziko vynechani urcité plochy
VvV porostu. Na rozdil od
autonomniho letu je na
obr. €. 4 zietelné jak pilot
nedokdze manualné stroj
pilotovat, tak aby letél
V pfimce.

Ready to Go (GPS) SGPs Wi @) gal HDwil BA
- O -




Obrazek ¢. 4: manualni let

3.5. Vyneseni zvéie z porostu

Pii detekci zvéfe pomoci dronu se v kooperaci s pilotem stroje posila na misto bodu osoba,
ktera zvef vynese, piipadné vyplasi. Dron zlstava nad bodem do chvile, dokud osoba nedojde
k tomuto bodu. Osoba, ktera bude zveéf vynaset by méla mit ochranné pomicky, aby co
nejméné prenesla lidské pachy na zvetf. Doporuc¢ujeme mit dlouhé odévy, aby nedochazelo ke
styku lidské klize se srsti zvéfe. Mit na rukou dlouhé, nejlépe inseminacni rukavice. Pro
prenos zvéie z porostu se osvédcila piepravni nadoba (box, kos) do které(ho) se zvéf vejde.
Pfed samotnym vyzvednutim zvéfe z porostu, musi mit osoba pfedem urc¢ené misto kam zveér
bude vynaset. Pokud se jedna o cerstvé narozené mlade, neni jesté schopné pied osobou
odchazet a vyneseni je snadné, ale i tak doporucujeme natrhat travu a zveét v zalehu prikryt.
Zvef tim Castecné dezorientujeme a zaroven snizime dalsi pfenos pachovych latek z ¢loveka.
Poté zvite vlozime do piepravky piipadné vynasime v rukou. Zachranovany kus umistime do
dostate¢ného krytu a vzdalenosti od sekaného porostu. Pii okamzitém seCeni se nemusi zver
odnaset pfili§ daleko. Pfi obsekani pozemkl se zvéf snazi dostat zpét do porostu ale pfi
ptichodu na posekanou plochu uz dale nepokracuje a snazi se ukryt do nejblizsiho krytu.

3.6. Aktivni a pasivni plaSice zvéte

Plasice mizeme rozd€lit na mobilni a staciondrni. Mobilni jsou nesené zemédélskym Zacim
strojem. Mobilni nastroje jsou efektivni az v druhém terminu seci, kdy drobna zvéf i srncata
jsou schopna pohybu. U v§ech mobilnich plasi¢i je nutné snizit pojezdovou rychlost, aby zveér
stihla vCasné zareagovat a opustit porost. Z vlastniho vyzkumu jsou ziskané informace od
obsluhy mechanizace, ze v n€kterych piipadech se zvéf dezorientuje a misto aby bézela
smerem od sklizeciho stroje, vbéhne piimo pod zaci ustroji nebo kola traktoru.

3.6.1. Retizkovy plasi¢



Byl konstruovan v padesatych letech, i kdyz jeho princip byl uplatiiovan jiz ve tficatych letech
u adaptérd na sekadkach tazenych koniskym potahem. Retizkovy plasi¢ se upeviioval na

traktor tak, ze vlastni plasSici
mechanismu, tedy ocelové
fetizky visici na ocelovém
ramenu, byly vleceny v porostu
pred zacim ustrojim.
Konstrukéné jednoduché
zafizeni ma hmotnost okolo 20
— 40 kg a je nakladové nizké.
U¢inné je jen v nepiilis
hustych, niz8ich porostech.
Dalsi podminkou je niZsi
pojezdova rychlost, aby zvét

mohla v¢as opustit porost. Vhodné pouziti je v druhém terminu sece, kdyz se srn¢ata dokazou
sama pohybovat. V CR je pouziti takika mizivé. V zahrani¢i je vyuziti téchto nastroji

dokumentovano ve Francii a Belgii. (Agrifaune, 2018)

Obrazek ¢.5.: fetézovy plasic neseny na traktoru Autor: Agrifaune

3.6.2. Hrabicovy plasic

DalSim podobnym systémem je ty¢ s hrabicemi. Je konstruovan na podobném principu, jen
misto fetizki ma nainstalované hrabice z obraceciho stroje. Hrabice ,,procesavaji“ porost.
Jejich pruznost umozituje kopirovat nerovnosti terénu. Uinnost je opét efektivngjsi v fidsich
porostech. Tento typ plasic¢e opét vyzaduje mensi pojezdovou rychlost a kviili kontaktu hrabic
se zemi se vymrst'uji do porostu staré posklizitové zbytky a znehodnocuji tak stavajici sklizen.
Vyuziti v Ceské republice neni momentalné dohledatelné. (Agrifaune, 2018)
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Obrdazek ¢.6.: hrabicovy plasic neseny na traktoru Autor: Agrifaune

3.6.3.

Pasivni plasi¢- plachta na tyci

Jedna z pasivnich metod plaseni zvéie je pouziti silazni plachty na dievéné konstrukci
tvaru T. Plachta se pfipevni na horni ¢asti konstrukce a ve zbytku plochy se necha
volng, aby s ni mohl proudici vzduch pohybovat. Plachta zvéi zneklidiiuje opticky i
akusticky. Rozmisténi po pozemku se doporucuje v husté siti, cca 8-10 plasict na lha.
Srna se po jejich aplikaci snazi srn¢e odvést do bezpeéi. Dospéla zver se na plasice
vSeho druhu pomé&rné rychle adaptuje a tak je nutné tyto uZivat jen v kratkém casovém
intervalu (1-2 dny) pfed samotnym se¢enim.

11



3.6.4.

Obrazek ¢.7. : plachta s ty¢i, autor: vlastni

Pachové plasice

Mnohdy oznaCované jako pachové ohradniky. PouZivaji se nejen k odrazeni migrace
zvéfe pies pozemni komunikace, ale také k plaseni zvéfe na pozemcich, kde bude
provadéna sec. Pachové plasice jsou zalozeny na bazi tekutiny, kterd ma kombinaci
riznych pachi: vlk, rys, medvéd a ¢lovék. Nosicem pachu je porézni péna, kterd se
aplikuje na stromy, dievéné tyCe. Pfed seCenim se doporucuje na plochach aplikovat
tekutinu ptfimo do porostu nebo na textil a s tim prochazet porost a ,,potirat ho po
povrchu. Zapach je vyrazny a pii vyssi aplikaci mize byt nepfijatelny 1 pro zvifata,
kterym se pice bude zkrmovat.

12



3.6.5. Akusticky a svételny plasic

Je elektronické zatizeni pracujici na zvukovém a svételném principu. Zafizeni je napajeno 6V
akumulédtorem s dobou provozu 10dni pfi nepfetrzitém provozu. Systém lze nastavit na dva
rezimy a to: Nocni rezim- svételné Cidlo aktivuje systém pii setméni a aktivni je az do
rozednéni. Druhy rezim je v nepietrzitém provozu 24h denné. Na pfistroji jsou umisténé dve
svételné diody viz. obrazek €. 10. Zvuk je vysilan skrze vod€odolny reproduktor a obsahuje
Stékani psa, zvuky motoru a piehrava se ve smycce. Po kazdém piehrani je 30minutova pauza,
ktera umozni dospé€lé zvéri pripadné vyvést do bezpeci svad mlad’ata. Aplikace v porostu se
doporucuje 1-2dny pred samotnou seci. Opét je zde riziko, ze zver si zvykne 1 na tyto vyrazné
hluky a zablesky diod a ztraci vici zatizeni plachost.

stmivaci senzor

pLASIC ZVERE vod&odolny

PRED SEC .04*1

P o " reproduktor

vysocesvitiva "
bila dioda

vysocesvmva
modra dioda

__pFepina¢ rezimu
noc/nepretrzity

~_hapajeci konektor

Obrazek ¢. 8 Schéma plasice zvere Author: plasiczvere.cz

3.7. Dalsi moderni technologie vyuziti pro detekci zvéfe — vyhledavaci
tyC s termokamerou
-text citovan z http://www.vuzt.cz/web/novinky/vyhledavani-srncat4.pdf
Zatizeni pro vyhledavani sméat pied senoseéi VMT-VUZT je teleskopicka ty¢
s termokamerou. Toto feSeni je originalni, je chranéno patentem CZ306900 a bylo vyvinuto v

ramci feSeni projektu QJ1530348. Schéma vyhledavani sméat pomoci VMT-VUZT je
uvedeno na Obr. 8. Termokamera méfi teploty jednotlivych pixeld zorného pole a vytvaii
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obraz (termograf) bud’ v barevné, nebo Cernobilé Skale. Obsluha pak muize 1 podle tvaru
posoudit, zda se jednd o srnfe nebo jiné teplejsi misto. FaleSné indikace jsou rychle
kontrolovatelné snizenim vysky termokamery, pfipadné pfepnutim na optickou kameru.

U této metody je termovize zavéSena na skladaci karbonové ty¢i 1 délky cca 4 metry, jejiz
jeden konec je ukotven na bfiSnim uchytu 2 a tadhlem 3 k ramennimu popruhu 4 obsluhy 5,
¢imz je ty¢ uchycena k obsluze pod ostrym thlem a. Na druhém konci teleskopické tyce je
pies kloubovy mechanismus 6 zavéSena termovize 7. V Grovni ramen obsluhy je na skladaci
ty¢i 1 nebo na ramennim popruhu 4 pfichyceno zdznamové zatizeni s monitorem 8, kabelem
propojené s termovizni 1 se zornym uhlem . Obsluha 5 pfi prochazeni porostem nataci
vyhledavac¢ napravo a nalevo, ¢imz dochazi k prohledavani porostu v pasu o Sifce 2R (cca 10
m). Pokud se na monitoru ukaze teply elipticky obrazec odpovidajici velikosti srncete
(obsluha 5 nejdiive snizovanim termovize a piipadnym pfepnutim na denni kameru blize
specifikuje objekt a pokud se jedna o srnce, postupné piitahuje ty¢ 1 k sobé, ¢imz se zvétSuje
uhel a, aZ se obsluha pfiblizi k srnceti 9. Timto postupem se eliminuje mozné §lapnuti na
srnce \%

hustém

, porostu.
’ Poté

_ obsluha

I . oznadi

' misto nebo
zaznamena

GPS

f - soufadnice,
pfipadné¢ da

____________ pokyn K
LT T e A vyneseni
1|-1-i--|1r|1rrli.f'ri|.i:'ﬁ-°':l|..1'i, . mladéte do
- bezpedi,

Obr. 38 Schéma vyhleddvani srnéat pomoci termovize umisténé na teleskopické tyci
1 - teleskopicka tyg, 2 - brizni uchyt, 3 - tahlo, 4 - ramenni popruh, 5 - obsluha, & - kloubovy mechanismus, 7 -

termovize, 8 - tablet, 9 - pfedmét monitorovani, a - Uhel naklonéni vyhledavade, B - zorny thel monitorovaciho
rafizeni, H - vyika monitorovaciho zafizeni nad zemi, R - maximalni radius monitorovani porostu.

bezprostiedni sekani porostu.

pokud bude

nasledovat

Termovizni vyhleddvaé VMT-VUZT se doporu¢uje pouzivat u mensich pozemki (do 5 ha) s
niz8im porostem kvuli nutnosti prochdzeni. V takovych porostech je mozné prohledat cca 3 ha
za hodinu se 100% jistotou nalezeni srncat. Stejn¢ jako u bezpilotni technologie je dilezité
provadét prohledavani porostu pied vychodem slunce
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Veronika Krolova

A

Obrazek ¢. 9 Vyhledavaci ty¢ s termokamerou Vv terénu  Autor:

Dulezité faktory pro tispé$nou zachranu zvéte z porosti:

Kooperace zemédélce a myslivce

Kooperace vice subjektil s piipadnym zaptijéenim bezpilotni technologie
Okamzité seCeni porostu soucasn¢ pii hledani zvéte

V¢asny plan seceni pozemki a koordinace zapojenych subjektti

15



Doporucené odkazy:

1, Ministerstvo zemédé&lstvi - http://eagri.cz/public/web/mze/
2, Projekt Senose¢ online - http://senosec.czu.cz/
Sledu;j

Vyzkumny ustav zemédélské techniky v.v.i. - http://www.vuzt.cz/

3, Dopln¢k X, podle kterého je fizen provoz bezpilotnich prostredkii-

https://aim.rlp.cz/predpisy/predpisy/dokumenty/L/L-2/data/effective/doplX.pdf

4, Seznam firem, s povolenim k leteckym pracim-

https://www.caa.cz/provoz/letadla-bez-pilota-na-palube/evidence/

5, Letova omezeni ve vasi oblasti-

http://aisview.rlp.cz/
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https://www.caa.cz/provoz/letadla-bez-pilota-na-palube/evidence/
http://aisview.rlp.cz/

6, Metodika pro dalsi zptisoby prohledéavani porostti -

PREVENCE A SNIZOVANI SKOD PUSOBENYCH ZVERI A NA ZVERI PRI
ZEMEDELSKEM HOSPODARENI

Ing. Antonin Machélek, CSc. a kol.
http://lwww.vuzt.cz/svt/vuzt/publ/P2018/074.pdf
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