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MOISTETE JA LUHENDITE LOETELU
Moisted

FightAR (Augmentented Reality for Firefighters) - liitreaalsuse Oppeprogrammi &dpp, mis on
loodud FightAR Erasmus pluss rahastusega projekti raames (FightAR, 2022, Hofmann, 2022: 1k
4). Kédesolevas 10putdos kasutatav liitreaalsuse dppeprogramm, mille abil hinnatakse katsealuste

olukorrateadlikkust enne ja parast Oppeprogrammi kasutamist.

holograafia - optiline menetlus ruumiliste kujutiste saamiseks (OS 2018) vdi holograafia teel

fotoplaadile salvestatud kujutis (Eesti keele seletav sdnaraamat, 2009)
hologramm - holograafiline kujutis (OS, 2018)

holograafiline siindmuskoht - (holographic scene) liitreaalsuse prillide abil kuvatud optiline
ruumiline kujutis seadme kasutaja poolt valitud keskkonnas méiratletud alast, kus saavad viibida
stindmusega seotud inimesed ja tehnika, kus paiknevad kannatanud ja asitdendid ning esinevad

stindmusest pohjustatud kahjustused (Liping, 2023).

katse - uurimise eesmirgil mingi nihtuse esilekutsumine vdi mdjustamine, eksperiment. (OS,
2009). Kaéesolevas uurimuses on katseks olukorrateadlikkuse modtmine ja informatsiooni

tdesuskallutatuse uurimine, tegeliku ja tajutud olukorrateadlikkuse viirtuste leidmine.

liitreaalsus - virtuaalse teabega rikastatud reaalsus: tegelikkust peegeldava pildi peale kuvatakse
arvutiga tekitatavad objektid (OS, 2018). Kiesolevas t66s ja uuringu katsetes loodav HoloLens
prillide abil.

olukorramoistmine - niitab isiku arusaamist siindmusel kogutud informatsiooni olulisusest
(Durso and Alexander, 2010, p. 217)

olukorrateadlikkus - (situation awareness, SA) on meid iimbritsevate tegurite meeltega tajumine

ajas ja ruumis, nende tegurite tdhenduse moistmine ja prognoos, mis juhtub edasi (Endsley, 1995a,

pp 65-55)

siindmuskoht — (incident area) péistetodde juhi poolt méaratud keelu-, ohu- ja turvaala, kus
voivad viibida pééstetdodega seotud inimesed ja tehnika. See on ala, kus paiknevad kannatanud ja

asitoendid ning esinevad siindmusest pohjustatud kahjustused (Ivanov et al., 2017, Ik 56).



virtuaalreaalsus — (virtual reality) nn tehistdelisus, mis on arvuti abil matkitud tegelikkuse
kujutluspilt (Erelt et al., 2014, 1k 460)

oppekeskkond, opikeskkond — ,,0ppimist mdjutavate tegurite (Sppemeetodid, dppevahendid,
kaasoppurid, dpperuumid, virtuaalne keskkond jm) kooslus* (Erelt et al., 2014, Ik 483).

Lithendid

AR (augmented reality) - liitreaalsus ehk virtuaalse teabega rikastatud reaalsus: tegelikkust

peegeldava pildi peale kuvatakse arvutiga tekitatavad objektid (OS, 2018)

PMJ (rescue unit leader, fire sub-officer) — padstemeeskonna juht ehk padsteametnik.
Péadstemeeskonna juhi t60 esmane eesmérk on teha ja juhtida paistetood, kaitsta inimeste tervist,
elu, vara ja keskkonda. Ta abistab operatiivselt ja professionaalselt. Pddstemeeskonna juht
koordineerib padstemeeskonna t66d komandos ja stindmuskohal. Ta vdtab vastu otsuseid ja annab

korraldusi. Padstemeeskonna juht allub operatiivteenistuslikult padstejuhile. (Ivanov et al., 2017)

SA (situation awareness) - olukorrateadlikkus e teadmine sellest, mis toimub meie timber. Parem

olukorrateadlikkus aitab selgemalt néha ja aru saada ning seelébi aitab luua parema tegevusplaani

(Delgado, 2022)

SU (situation understanding) - olukorramdistmine niitab isiku arusaamist siindmusel kogutud

informatsiooni olulisusest (Durso and Alexander, 2010, p. 217).

QASA (Quantitative Analysis of Situation Awareness) - olukorrateadlikkuse kvantitatiivne
analiitis (Edgar et al., 2010, p 762)

SAGAT (situation awareness global assessment technique) - olukorrateadlikkuse globaalse
hindamise tehnika (Endsley, 1995a, p 65)

ASA (actual situation awareness) - tegelik olukorrateadlikkus, on hinnatava voime méargata

olukorraga seotud inimesi ning ressursse. Paremat olukorrateadlikkust nditab korge positiivne

tulemus. (Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 91-92)



ASU (actual situation understanding) - tegelik olukorramdistmine, nditab hinnatava teadlikkust

erinevate niiansside olulisusest. Paremale olukorramdistmisele viitavad positiivsed punktid.

(Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 92)
HK - hairekeskus

PSA (perceived situation awareness) - tajutud olukorrateadlikkus, on see kui heaks hinnatav oma
olukorrateadlikkust ise hindab. Positiivne tulemus néitab, et hinnatakse olukorrateadlikkust

korgeks. (Polikarpus ja Danilas, 2022, 1k 92, 94)

PSU (perceived situation understanding) - tajutud olukorramdistmine, on see kui heaks hinnatav

oma olukorramdistmist ise hindab. Positiivne tulemus néitab, et hinnatakse olukorramdistmist

korgeks. (Polikarpus ja Danilas, 2022, 1k 94)
Bias - kallutatus (Polikarpus ja Danilas, 2022, 1k 94)

IBias - informatsiooni tdesuskallutatus, néditab hinnatava valmidust votta infot vastu valena (kitsas
kallutatus) voi toesena (avar kallutatus). Kitsast kallutatust nditab positiivne tulemus ja avarat

kallutatust negatiivne tulemus. (Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 93)

SPAR - (S - situational awareness; P - plan; A - action; R - review) teadmistepohine mudel, kuidas
padstetodde juhid ajakriitilises olukorras otsuseid vastu votavad, omades selleks

olukorrateadlikkust, plaani, tegutsemist ja {ilevaadet. (Polikarpus ja Danilas, 2021, lk 32)

XVR On-Scene - Sisekaitseakadeemias visidppe jaoks moeldud tarkvara, mis on modeldud
reaalsete Onnetuste ja kriisiolukordade voimalikult tdsielulise keskkonna loomiseks. (XVR

Simulation, 2022)

VR- virtuaalreaalsus



SISSEJUHATUS

Olukorrateadlikkust kirjeldatakse kui konstruktsiooni, millest sdltub inimeste otsuste tegemine ja
tulemuslikkus erinevates olukordades. Tegelik olukorrateadlikkus tihendab rohkem, kui vaid
informatsiooni leidmine ja méarkamine. (Endsley, 1995b, 1k 33-34) Olukorrateadlikkus on
teadmine sellest, mis on me timber. Kiire info selekteerimine nduab arusaama ja mdistmist ning
ihtlasi ka kujutluspilti sellest, mis ootab ees ja kuidas luua tegevusplaani (Delgado, 2022).
Olukorrateadlikkus on see, kuidas inimene tajub timbritsevaid tegureid ajas ja ruumis ning kuidas
ta oskab prognoosida nende andmete pdhjal situatsiooni arengut ehk ette néha tulevikku. (Endsley,
19954, p 65; Polikarpus, 2021). Polikarpus, Ley ja Poom-Valickis kirjutavad, et Eesti Pddsteamet
ja  Sisekaitseakadeemia teevad omavahel koostood, et valmistada ette parema

olukorrateadlikkusega paistjaid ja meeskonnavanemaid (Polikarpus et al., 2022, Ik 197).

Pédsteameti tegevuse eesmérk on tagada ohutu elukeskkond. Pddsteamet tegeleb igapédevaselt
keeruliste olukordade lahendamise, ennetus- ja paastetoode korraldamisega. Padstemeeskonna juhi
teadmistest, oskustest ja kiitumisest oleneb piaidstetodde efektiivsus. (Kutsekoda, 2022)
Péadstemeeskonda juhib alati péddstemeeskonna juht (PMJ), kes peab vastama PMJ
kutsestandardile. Eelnevast tulenevalt on meeskonna ja eelkdige meeskonnajuhtide
olukorrateadlikkuse arendamine ja mootmine aktuaalne. Samuti iitleb Péadsteameti strateegia
aastani 2025, et vajalik on hukkumiste drahoidmine kdigi dnnetuste korral. Oluline on kiia ajaga
kaasas, olla valmis toimima muutuvates oludes, vajalik on tehnoloogiate kaasajastamine ja uute
tehnoloogiate kasutuselevotmine pédstetodode tulemuslikkuse suurendamiseks. Uued suunad
ndevad ette kaasaegsete tehnoloogiate, uute simulatsioonivahendite praktiseerimist ennetustos,

oppe- ja treeningprotsessides. (Padsteamet, 2016; Kutsekoda, 2022; Padsteamet, 2021)

Olukorrateadlikkuse moju ja osakaalu PMJ treeningus ei ole Eestis varem uuritud, kirjutavad oma
2020. aasta uurimuses Polikarpus, Ley ja Poom-Valickis. Polikarpus (2021, p 230) kirjutab, et
edasiste uuringute votmekiisimus on, kuidas kasutada tehistdelisust selleks, et arendada PMJ-de
prognoosioskust pddstetoodel ehk voimet modelda ette, mis juhtub piidstesiindmusel siis, kui

padstjad sekkuvad selle kulgu.

Olukorrateadlikkuse tdstmiseks on loodud uued materjalid, treeningplaanid ja meetodid kasutades
virtuaalreaalsuse programme ja tarkvara. Alates 2016. aastast kuni praeguseni on
olukorrateadlikkust moddetud Eestis peamiselt kasutades Effective Command metoodikat
(Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 91-92; Tammik, 2019, lk 3-5). MTU Effective Command ehk



“Operatiivtod tulemuslikkuse hindamine” on loodud PhD Katherine Lamb poolt ning kitkeb endas
Suurbritannia ja Austraalia {ihistdona valminud treeningprogrammide, hindamise ja jarelvalve
vahendeid (Lamb et al., 2020, p 5). Varasemad uuringud néitavad, et inimeste info kogumise oskus
on parem vorreldes infost arusaamise ja prognoosi oskusega (Polikarpus, Ley, Poom-Valickis,
2020, 1k 196; Polikarpus ja Danilas 2022, Ik 88-89). Launder ja Berry nentisid oma 2014. aasta
artiklis, et padstemeeskonna juhtide otsuste tegemist reaalses elus on vihe uuritud, samuti vajab
uurimist olukorrateadlikkus ja selle arendamine meeskonnavanemate puhul (Launder ja Berry,
2014, pp 144-146). Olukorrateadlikkust ning -moistmise mootmist on katsetatud FireFront
programmi abil, olukorrateadlikkuse kvantitatiivse analiitisi (edaspidi QASA) meetodil
(Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 91-92 ja Thoelen et al., 2020, pp 34-36), kuid endiselt on
olukorrateadlikkuse (edaspidi SA) mootmine keeruline, vajab koolitamist, arendamist. Vaja on
leida uusi viise meeskonnavanemate SA parendamiseks ja hindamiseks. QASA tugineb signaali
tuvastamise teooriale. QASA on soorituspdhine olukorrateadlikkuse moddik, mille tilesandeks on
tuvastada vajalik info ning eristada see ildisest infomiirast. Signaali ehk informatsiooni
tuvastamise teooria ldhtub isiku vdimekusest mingis konkreetses situatsioonis eristada diget

informatsiooni valest informatsioonist. (Edgar et al., 2017, p 762)

QASA meetodit on rakendatud iiksnes virtuaalselt simuleeritud v3i praktiliste harjutuste kdigus,
kuid liitreaalsuses seda veel kasutatud ei ole, mis muudab ka kédesoleva 10put6d uudseks.
Liitreaalsus on virtuaalse teabega rikastatud reaalsus, kus liitreaalsusprillidega kuvatakse
reaalsesse keskkonda holograafiline kujutis. Uudse vodimaluse PMIJ-de olukorrateadlikkuse
uurimiseks ja arendamiseks loob kaasaegne tehnoloogia holograafiliste siindmuskohtade
viimisega liitreaalsusesse. Kdesolevas 10putdos on kasutatav FightAR rakendus, mille vdimalusi
ning kasutegureid ei ole praegusel hetkel veel uuritud, seega t66 lisandvdirtus on uue

opikeskkonna uurimine.

Kéesoleva t66 uurimisprobleem on, millised vdimalused loob holograafilise siindmuskoha

rakendamine pdédstemeeskonna juhtide viljadppes olukorrateadlikkuse arendamisel?

Loput6o uurimisprobleemi tdpsustamiseks vastatakse jargnevatele uurimiskiisimustele:

1. Kuidas on vdimalik modta tegelikku ja tajutud olukorrateadlikkust kasutades selleks

liitreaalsust ja holograafilist siindmuskohta?



2. Kuidas on vdimalik arendada PMJ-de olukorrateadlikkust kasutades selleks liitreaalsuses
kuvatavat holograafilist siindmuskohta?
3. Millised on pédstemeeskonna juhtide reageeringud ja hinnangud holograafilisel

stindmuskohal juhtumi lahendamisele?

Loputoo eesmirk on vilja selgitada holograafilise siindmuskoha kasutamise vodimalused

padstemeeskonna juhtide olukorrateadlikkuse arendamisel ja hindamisel.
Eesmargi tditmiseks piistitatakse jargmised uurimisiilesanded:

e uurida olukorrateadlikkuse teoreetilisi l1dhtekohti ning modtmise voimalusi,

e viia l4bi katsed pddstemeeskondade juhtide olukorrateadlikkuse modtmiseks;

e analiilisida empiirilise uurimuse kédigus kogutud andmeid, teha jdreldused
olukorrateadlikkuse paranemisest seoses holograafilise siindmuskoha kasutamisega

sindmuste lahendamisel.

T66 eesmargist 1dhtuvalt on moodustatud eesmérgipdrane valim padstemeeskondade juhtidest. Et
aru saada olukorrateadlikkuse muutustest, vorreldakse katsete kdigus kogutud andmeid osalejate
hindamispédeva tulemustega. Tulemusi kasutatakse vaid anoniitimselt, kodeeritud andmeid omab
t60 autor. Korvalisel isikul kellegi andmeid ei ole voimalik konkreetsete isikutega seostada.
Tegemist on kombineeritud kvantitatiiv-kvalitatiivse uurimisviisiga (Ounapuu, 2014, 1k 51, 63),
milles katse kdigus viibib katsealune holograafilisel siindmuskohal. Enne ning parast holograafilist
stindmuskohta kogutakse katsealustelt kvantitatiivse andmekogumise ehk etteantud
ankeetkiisitluse teel andmeid olukorrateadlikkuse ning kasutajakogemuse kohta. Viie katsealuse
katsed jdddvustatakse videoiilesvottesse, mille andmed samuti hiljem transkribeeritakse ja
analiilisitakse. Videote analiilisi tulemusel tehakse jireldused holograafilise siindmuskoha
kasutamise voimaluste kohta. Kdigi kogutud andmete pdhjal tehakse ettepanekud ja jareldused

keskkonna kasutamise ning parandamise kohta.

Too koosneb kahest osast, millest esimene annab teaduskirjanduse baasil {ilevaate
olukorrateadlikkusest ja sellega seonduvast. ToO teises osas tehakse iilevaade Eesti
padstesilisteemist ja meeskonnajuhtide véljadppest ning esitatakse empiirilise rakendusliku
suunitlusega uurimuse tulemused. Tulemusi analiiiisitakse ja nende pdhjal tehakse jareldused ning

soovitused edasiseks uurimiseks ning véimaluse korral programmi parendamiseks.



1. OLUKORRATEADLIKKUS JA HOLOGRAAFILINE SUNDMUSKOHT

Jargnevas peatiikis antakse lilevaade t60 kesksest moistest “olukorrateadlikkus”, ning selle
kujunemisest. Tutvustatakse uut mdistet “holograafiline siindmuskoht” ning luuakse seosed

erinevate uurimuste vahel.

1.1. Olukorrateadlikkuse olemus ja kujunemine péiéstetool

Moistele ,,olukorrateadlikkus® ei ole Eesti Oigekeelsussdnaraamatus vastet. Inglise keeles on
moiste ,,situation awareness‘ ehk SA, Umberkantav eesti keelde ldbi mdistete ,,olukord”
(situation) ja ,teadlikkus“ (awareness) — teadmine oma tegevuse eesmérkidest erinevates
olukordades. SA termini vottis kasutusele uurija Mica R. Endsley (1995, pp 65-66), kes on andnud
ka iilevaate erinevatest voimalustest seda modta. Endsley on keskendunud olukorrateadlikkuse
globaalse hindamise tehnikale - situation awareness global assessment technique (SAGAT).

Et kdesoleva t60 olulisemas mdistes rohkem selgust tuua toob t66 autor siinkohal vélja ka
teistsuguse sonastusega lahenemise antud terminile - SA ehk olukorrateadlikkus on kujundlikult
oeldes nagu vaimne mdtte- ehk ideekaart, mis aitab aru saada, kus parajasti ollakse, mis toimub
timberringi ja millised véljakutsed ootavad ees. Olukorrast teadlik olemine aitab selgemalt aru
saada, mis hakkab juhtuma ja vdimaldab luua efektiivsema tegutsemisplaani. (Delgado, 2022)
Tulenevalt eclnevast on selge, et SA on igapdevaelu lahutamatu osa. Kdik valikud, mis elus
tehakse on seotud inimese SA-ga. Konstruktivistlik maailmavaade ja késitlus {itleb, et inimene
rajab oma teadmised konstrueerides need oma eelnevatele teadmistele - ehitab oma teadmiste
vorgustikku. Maailm on koigil ihesugune, kuid see, kuidas keegi seda tajub voi tdlgendab, on
erinev (StudySmarter, 2023). Kuidas inimene {ihest voi teisest olukorrast aru saab, on seotud tema
kogemuste, milu, tihelepanu, emotsioonide, identiteedi ja veel palju muuga. Uhes samas
situatsioonis voib liks PMJ votta vastu otsuseid iihel viisil, teine aga tegutseks teisiti. SA on
kompleksne kasitlus, mis aitab mdista otsuste tagamaid, kui on teada ja aru saada, mille baasil
kujuneb SA, on rohkem vdimalusi muuta tulevasi otsuseid oskuslikumaks, kasulikumaks
efektiivsemaks.

SA koosneb kolmest faasist - perception, comprehension ja projection ehk olukorra tajumine,
olukorra mdistmine ja ettekujutus voi tdlgendus olukorrast ning saabuvast. (Endsley, Garland,
2000 Ik 2-3; Endsley, 1995b, pp 65-66)

Olukorrateadlikkuse tasemeid on kirjeldatud ka jargnevalt (Delgado, 2022):



e olukorra teadvustamine ehk tajumine. Oluline on tdhelepanelikkus, kui inimene ei ole
piisavalt valvas, ei suudeta tegelikku olukorda digesti tajuda;

e olukorra hindamine. Selleks, et infot motestada, tuleb seda hinnata ja tdlgendada, seostada
varasemate kogemustega. Kui keskkond muutub, peab pingutama, et mdista seoseid
inimeste, kohtade, siindmuste voi muude infokildude vahel;

e otsuste tegemine - olukorrateadlikkus on protsess, mis on keskendunud tulevikule.

Kujutatakse ette kdige tdendolisemaid stsenaariume ning vastavalt sellele tegutsetakse.

Stindmuskohal on alati informatsiooni rohkem kui see, mida reaalselt tarvis l&dheb. PMJ peab
suutma ajakriitilises olukorras kogutud informatsioonist, votta endale vajaliku info ja selle pohjal
langetama otsuse, mis on parim paistesiindmuse lahendamiseks, kuid alati peab olema varuks
plaan B juhuks kui siindmus kulmineerub ja areneb hoopis teises suunas kui oli arvatud. Praktikas
aitab parem olukorrateadlikkus jdlgida timbritsevat justkui distantsilt - see vOimaldab teise
vaatenurga alt analiiiisida vOimalusi ja teha informeeritud ehk ka teadlikke otsuseid (Delgado,

2022). SA soltub suuresti inimese tihelepanuvdimest ja milust (Durso & Alexander, 2010, p. 217)

FireFronti programmi kokkuvdttes kirjutatakse, et tegeliku olukorrateadlikkuse ja tajutud
olukorrateadlikkuse ning mdistmise vahel on riskikohad, mis vdivad viia mitte odigel
informatsioonil pdhinevate otsusteni. Samuti on vOimalus liigsete kdhkluste tekkeks, mis loob
takistusi otsuste tegemisel. Kui tegeliku ja tajutud info vahel on kooskdla, siis vigade tekkimise
tdendosus on vdiksem. Juht moistab madalate kooskdlas olevate ASA ja PSA védrtuste korral, et

tal on vaja rohkem oiget informatsiooni otsuse tegemiseks (Polikarpus ja Danilas 2022, 1k 93).

Jargneva joonise vasakul pool on kujutatud niiteks péddstesiindmuse siindmuskohal oleva info
hulka - ilmastikuolud (péike, pilvisus, tuul, temperatuur, sademed), autode isedrasused (veoauto,
soiduauto, elektriauto, diiselmootor, bensiinimootor, gaasiauto jm), kemikaalide mérgistus (ohtlik
veos, ohutu veos), abistavad moodujad, inimestelt tulevad signaalid (kone, selgitused,
emotsioonid, vigastused), siindmuskohal liikuvad loomad, erinevad kannatanud ja palju muud.
Paremal on kujutatud seda, mida sel hetkel reaalselt vaja 1dheb. Kiires olukorras on eriti oluline
osata selekteerida héddavajaliku, vajaliku ja tarbetu info vahel. Parem olukorrateadlikkus ja
olukorra mdistmine aitab kiiremini leida ja operatiivselt kasutusele votta siindmuse lahendamise

jaoks olulist teavet (vt Joonis 1).
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Joonis 1. Teabe kogumine ja kasutamine (autori koostatud, Endsley, 2000, p 2 pdhjal)

Thoelen, et al., tdid oma 2020. aasta uuringus vélja, et olukorrateadlikkusel on kolm faasi. Teine
ja kolmas faas on Eesti pédstetdd juhtidel madalam, vorreldes esimese faasiga. Oma artiklis
kirjutavad Polikarpus ja Danilas (2022, lk 89), et Sisekaitseakadeemias toimub paéstet66 juhtide
olukorrateadlikkuse hindamine Effective Command metoodika abil (metoodikast Kirjutatakse
lahemalt kdesoleva t66 1k 21-22), kuid olukorramdistmist, -teadlikkust ja kallutatust ei ole Eestis
liitreaalsuses varem uuritud ega mdddetud. 2022. aasta uurimuses treeniti ja testiti katsealuseid, et
hinnata, kuidas nad saavad pééstesiindmuse olukorrast aru. Hindamiseks kasutati Kirkpatrick u

hindamismudelit (Polikarpus et al., 2022, Ik 197).

Delgado kirjeldab olukorrateadlikkuse vahesust voi puudumist olukorrarumalusena e “situational
stupidity”. Olukord, kus ei arvestata erinevaid tegureid, jiddakse apaatsesse vOi ignorantsesse
seisundisse. Kui teadvus on kognitiivselt vdi emotsionaalselt kiillastunud, jadb olukorrateadlikkus
vidheseks. Emotsionaalsus suunab inimesi keskenduma kindlatele stiimulitele voi teguritele ja
takistab méarkamast detaile, mis viitavad teistsugusele suunale, kui see mida tahetakse. (Delgado,
2022) Eelpool nimetatud pohjustel on eriti oluline, et kriitilistes olukordades tegutsevad ja
otsustusi vastu votvad inimesed suudaksid olla konkreetsed ja kindlameelsed. Péistja ja PMJ ei
saa ega tohi lasta ennast héirida puuduvatest jasemetest, vererohkusest, vigastustest, kahjustustest
siindmuskohal. Nende otsustusvoimest soltub sel hetkel suuresti siindmuse edasine kulg. Mida
rohkem on olnud vdimalusi harjutada, mingi tegevuse kordusi, tegevuskdikude kulgu ldbivaid
praktikume, seda tdendolisem on, et ei péddstjad ega PMJ satu sltindmuskohal paanikasse ega

apaatsusesse.
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1.1.1. Olukorramoistmine

Olukorrateadlikkuse juures on ka teine oluline mdiste - olukorramdistmine. Varasema FireFront
projekti raames tegeleti nii olukorrateadlikkuse kui ka olukorramdistmise uurimisega.
Olukorramdistmine néitab, kuidas on isik aru saanud siindmusel kogutud info olulisusest (Durso
& Alexander, 2010, p. 217). Oluline info on kiirete ja operatiivsete otsuste tegemiseks hdadavajalik.
Arvestades seda, et inimene kogub imbritsevast keskkonnast infot 1dbi erinevate meelte, siis on
eriti oluline osata stiimulitel vahet teha ja neid selekteerida. Padstetoddel pohilised aistingud on
nidgemis- ja kuulmismeele kaudu tulevad mitmesugused stiimulid, seetdttu tuleks
olukorrateadlikkuse ja -mdistmise mddtmisel keskenduda just nendele kahele. Ulearuse infoga ei
peaks oma t66méilu koormama. Olukorramdistmine aitab {iht vdi teist olukorda seostada eelnevalt
labielatud juhtumite voi lahendatud siindmustega ja sealt saadud kogemuste ning teadmistega
lahendada asjakohasemalt ettetulnud juhtumeid (Durso & Alexander, 2010, p. 217). FireFronti
programmis modddeti olukorramdistmist QASA tehnikaga (Polikarpus ja Danilas, 2022, lk 92),

mida iihtlasi kasutatakse ka kdesolevas 10put6os.

1.2. Kvantitatiivne olukorrateadlikkuse analiiiisi meetod
Kaéesoleva to0 jaoks on oluline kvantitatiivse olukorrateadlikkuse analiiiis ehk QASA, mis tugineb
signaali tuvastamise teooriale (Edgar et al., 2017, p 762). QASA on olukorrateadlikkuse moodik.
QASA meetodi abil tuvastatakse vajalik info ning eristatakse see iildisest infomiirast. Signaali
tuvastamise teooria aluseks on indiviidi voimekuses eristada diget informatsiooni infomiirast.
QASA tehnika mdddab olukorrateadlikkusest kolme dimensiooni. Need on:
1. Tegelik olukorrateadlikkus (actual situation awareness, ASA) on isiku arusaam olukorrast
vorreldes tdese situatsiooniga.
2. Informatsiooni tdesuskallutatus (IBias) niitab kallutatust (Bias), kas isikul on kalduvus pidada
iildiselt infot valeks voi digeks. Neil, kes votavad infot pigem tdesena, on avar kallutatus ja neil,
kes peavad infot pigem valeks, on kitsas kallutatus.
3. Tajutud olukorrateadlikkus (perceived situation awareness, PSA) on isiku enda ettekujutus kui

heaks ta oma olukorrateadlikkust peab. (Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 92)
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Tulemused jaotatakse ASA tdlgendamise vahemikkude jéargi (Polikarpus ja Danilas, 2022, 1k 93):

e positiivne korge tulemus 100—67;

e positiivne keskmiselt kdrge tulemus 66—34;

e positiivne suhteliselt madal tulemus 33-1 ja 0;
e kergelt negatiivne tulemus —1 kuni —33;

e moddukalt negatiivne tulemus —34 kuni —66;

e negatiivne tulemus —67 kuni —100.
PSA tulemuste tdlgendamise vahemikud:

e viga enesekindel 100-67;

e Kkeskmiselt enesekindel 66-34;

e mitte eriti enesekindel 33-1 ja O;
e kohklev -1 kuni -33;

e ebakindel -34 kuni -66

e viga ebakindel -67 kuni -100.

QASA tehnika koos virtuaal- ja liitreaalsusega voib olla Eesti padstemeeskondade viljadppes
suureks abiks, kui PMJ-del, kes on valmis oma tegevust pidevalt analiilisima ja ennast tdiendama,
on voimalus selgust saada selles, kuhupoole nemad oma otsustamistes kalduvad ja seeldbi ennast

paremini harida ning oma tegevust arendada.

1.3. Otsuste kujunemine

Otsus on valik, mille inimene teeb teatud olukorras, otsuseid tehakse iga pdev. Onnetusjuhtumite
puhul voib otsustamine olla vahel ajakriitiline. Otsustamine ehk otsuste tegemine on kognitiivse
ehk mottelise tegevuse keskmes. Seda on pikalt uuritud ja on piiiitud luua erinevaid
otsustamismudeleid. Paljud mudelid kattuvad omavahel. Olukorras, kus on palju aega
motlemiseks ja analiilisimiseks, sobivad analiilitilised mudelid. Juhtimises, sdjavdes ja nditeks
lahingutegevuses on aeg piiratud ning ebakindlus seetdttu suur, seal pikka analiilisiaega ei ole.
Psiihholoogias ja muudes valdkondades kuulub otsustamise juurde arutlemine, nt induktiivne ja
deduktiivne arutluskdik. Kirjeldatud on niiteks: otsustusteooriaid, mis uurivad inimeste valikute

aluseks olevaid aspekte, lihe nditena Luce & Raiffa ratsionaalse valiku teooria (Luce ja Raiffa,
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1957), otsuste analiilis (Raiffa, 1968), von Neumanni ja Morgensterni médnguteooria (von
Neumann ja Morgenstern, 1944), aga ka iildisemad tdendosusteooriad - kasulikkuse teooria ja

loogika aluste teooriad. (Azuma et al., 2006, p 1)

Dietrich (2010, p 1) mérgib samuti, et otsuste kujunemise kohta on kirjutatud erinevaid teooriaid
ning mitmetel viisidel on piiiitud selgitada, kuidas inimesed otsustavad ja mis seda mdjutavad.
Otsustamise protsess vOib olla keeruline ja kdikehaarav ning mojutada nii igapdevaseid kui ka
elumuutvaid otsuseid (Dietrich, 2010, p 3). Teiste uurimuste pohjal on Dietrich toonud vélja
néiteks jargnevad tegurid, mis mojutavad inimese otsustamist - minevik ja kogemused (Juliusson,
Karlsson ja Gérling, 2005), vanus ja individuaalsed eriparad (de Bruin et al., 2007), sealhulgas,
kognitiivne vdimekus (Stanovich ja West, 2008), pithendumus (Acevedo ja Krueger, 2004).

Oluline on mdista, mis voib mojutada otsustamist, sest see vOoib muuta tulemit.

1.4. Virtuaalreaalsuse kasutamine paistemeeskonna juhtide valjaéppes

Virtuaalreaalsuseks ehk tehistoelisuseks nimetatakse tegelikkuse kujutluspilti, mida on matkitud
arvuti abil (Erelt et al., 2014, Ik 460). Virtuaalreaalsuse programme on kasutatud meditsiinis,
keeruliste operatsioonide harjutamiseks (Jean, 2022; Paro et al., 2022) nagu jdsemete, selgroo,
veresoonkonna operatsioonide simuleerimisel - (Greuter et al., 2021). Silmaoperatsioonide,
plastilise kirurgia ja dementsete haigete hooldamise parendamisel (Peisachovich et al., 2022).
Virtuaalreaalsuse kasutamine on leidnud rakendust ajaloo (Zhou, et al., 2022) ja
turismivaldkondades (Ronaghi ja Ronaghi, 2022, p 1). PMJ viljadppes liitreaalsuse kasutamine
on suhteliselt uus ldhenemine. Williams-Bell et al., (2015, pp 554-556) toob vilja, et
virtuaalreaalsuses diinaamiliselt sooritatud harjutused ja tehtud otsused annavad turvalisemaid
reageeringuid paéstesiindmuste 1dikes. Eriti nende inimeste poolt, kes on saavutanud testis

paremaid tulemusi.

Eestis on virtuaalreaalsust kasutatud PMJ olukorrateadlikkuse uurimisel, virtuaalsimulatsiooni
stsenaariume on pakutud iihe vdimalusena nende modtmiseks. Polikarpus et al., (2022) tegelesid
olukorrateadlikkuse (SA) ja olukorramdistmise (SU) mddtmisega ja analiiisimisega. Nimetatud
uurimuses testiti kahte virtuaalsimulatsiooni stsenaariumi 36 praktikandiga. VVarasem FireFronti
programm, mis pakkus osaliste SA ja SU mootmiseks virtuaalsimulatsiooni stsenaariume, loodi

selleks, et moota tegelikku ja tajutud olukorrateadlikkust. QASA ehk kvantitatiivne

14



olukorrateadlikkuse analiiiis on meetod, mis aitab mdota ja anda tagasisidet tajutava ja tegeliku
olukorrateadlikkuse kohta. (Polikarpus et al., 2022, Ik 1-2). Eelpooltoodu annab alust arvata, et
virtuaalse reaalsuse tdielikku kasutegurit ja potensiaali ei ole Eestis veel kasutusele voetud ega

rakendada suudetud.

1.5. Liitreaalsus, holograafiline siindmuskoht piistemeeskondade juhtide

viljaoppes

Jargnevalt antakse iilevaade liitreaalsuse ja holograafilise keskkonna kasutamise olemusest ja
hetkeseisust. Babtista De Lima et al., toovad 2011 - 2019. aasta uuringutele tuginedes vilja, et
virtuaalreaalsuse kasutuselevott on olnud oodatust aeglasem. Positiivse poole pealt selgub, et
“liitreaalsuse kasutamine” omab positiivset moju Oppijate motiveeritusele, parematele
Opitulemustele, innukamale dppimisele ja dpilaste rahulolule. (Babtista De Lima et al., 2022, pp
1-2)

Liitreaalsus on interaktiivse tehnoloogia abil rikastatud néhtav reaalsus. Liitreaalsusprillide,
telefoni ja/vai tahvelarvuti abil kuvatakse olemasolevas keskkonnas hologrammid, mis kujutavad
padstesiindmuste toimumiskohti. Treeningu ajal on katsealusel voi dppijal molemad kded vabad.
Vorreldes piltide voi tavavideote vaatamisega voimaldab 360° video kasutajal kéia siindmuskoha
iimber ja koguda olukorra lahendamiseks vajalikku lisainformatsiooni. (Hofmann 2022, 1k 11)
Kéesoleva tooga seoses on selgunud, et kuna liitreaalsuse kasutamine on Eestis
padstemeeskondade viljadppes veel uus vOimalus, siis on ka terminite loetelu iisna piiratud.
Selleks, et paremini aru saada ja edasi anda to0ks vajalikke aspekte sOnastas t60 autor moiste
“holograafiline siindmuskoht” (lisa 6). Niilid ja edaspidi kasutatakse mdistet “holograafiline
stindmuskoht” jargnevas kontekstis - liitreaalsuse prillide abil kuvatud optiline ruumiline kujutis
seadme kasutaja poolt valitud keskkonnas maédratletud alast, kus saavad viibida siindmusega
seotud inimesed ja tehnika, kus paiknevad kannatanud ja asitdendid ning esinevad siindmusest

pOhjustatud kahjustused (Liping, 2023).
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2.  OLUKORRATEADLIKKUSE UURING HOLOGRAAFILISEL
SUNDMUSKOHAL

Loputdo teises peatiikis antakse lilevaade empiirilisest uurimusest. Kirjeldatakse Eestis toimivat
siisteemi, tutvustatakse valitud uurimismeetodit, kirjeldatakse kéesoleva t66 andmekogumise
meetodeid, kiisitluse lilesehitust ning tutvustatakse valimi koostamise pohimdtteid ja analiiiisitakse
kogutud andmeid. Viimases alapeatiikis tuuakse vilja uurimise jédreldused ja sOnastatakse

ettepanekud.
2.1. Paastesiisteem Eestis

Esmalt tehakse kokkuvotlik iilevaade Eesti paéstesiisteemist. Kirjeldatakse selle administratiivset
ning operatiivset juhtimist, paistesiindmuste olemusest, pidistemeeskonna juhtide viljadpet.

Tuuakse vordluseks vilja, kuidas seni PMJ-de olukorrateadlikkust on arendatud ja hinnatud.
2.1.1. Eesti paistesiisteemi arenemisest ja toimimisest

Eesti tuletorje alguseks peetakse 1780ndaid aastaid. Ajas on Péidsteamet kasvanud ja arenenud,
ning iihes sellega on monevorra muutunud ka péadstjate tooiilesanded, padstetoode struktuur ja
kisuahel ning seeldbi ka kohustused. Paistetoddeks on Eestis 60pédevaringselt valmis iile 350
inimese, olemas on 72 riiklikku komandot ning 117 vabatahtlikku pédidstekomandot. Komandost
reageeritakse viljakutse peale. Hiirekeskuse véljakutsega algab PMJ informatsiooni kogumine
olukorrateadlikkuse avardamiseks. Stindmuskohale litkudes kogub PMJ infot hédirekeskusest,
kohapeal teostab luure. Siindmuste lahendamine toimub vastavalt 4-astmelisele reageerimise
slisteemile: I aste - madalaim, 1V aste - kdrgeim, selle kinnitab PMJ siindmuskohale joudes. Eesti

elanikest peaks 93% olema kindlustatud elupééstva abiga 15 minuti jooksul (Padsteamet, 2022b).

Varasemad uuringud néitavad, et inimeste olukorrateadlikkus langeb siindmuse lahendamise teises
ja kolmandas faasis, kui keskendutakse iihele tegevusele, soikub infokogumine ning vaheneb
stindmusest tilevaade (Polikarpus et al., 2020, 1k 89). Abiks vdiks olla PMJ viljadppe parendamine

AR prillidega kuvatava holograafilise siindmuskoha kasutuselevott.

I tasandina juhib péédstemeeskonda piddstemeeskonna vanem ehk PMJ. II juhtimistasandil
sekkuvad vélijuhid. III tasandil to6tavad igas padstekeskuses operatiivjuht ja tema abi, kes tagavad
valmisoleku oma piirkonnas, suunavad lisaressursse ja koordineerivad voi juhivad pééstetoid

suurdnnetuste korral. IV tasandil on tegemist iileriigilise paédsteameti vastutavaga, kes vajadusel
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osaleb kriisikommunikatsioonis, taotleb ja votab vastu abi viélisriikidest, juhib suuremahulisi
padstetoid. Padstesiindmuste lahendamise juhtimiseks voib pddstesiindmuse juht moodustada
staabi. Vastavalt juhtimise tasemele vdivad staabid olla: a) siindmuskoha staap; b) Pdisteameti
paidstekeskuse tegevuspiirkonna staap; c) tleriigiline staap. (Péddsteamet, 2022b, Vabariigi
Valitsus, 2011) Kuna pdistesiindmusel voib valitseda oht timbritsevate inimeste elule ja tervisele
ning ka ehitistele ning keskkonnale, siis defineeritakse siindmuskohta eraldi. See on pdistetoode
juhi poolt maédratud keelu-, ohu- ja turvaala. Siindmuskohal vdivad viibida vaid pédstetooga
otseselt seotud inimesed ning padstetoode juhi poolt lubatud inimesed ja tehnika. Stindmuskohal

voivad paikneda kannatanud ja asitdendid. (Vabariigi Valitsus 2011, § 13 1g 2 punkt 5)

2.1.2. Paastemeeskonna juhtide viljadope Eestis

Eesti Pddsteameti ililesanded on, tulenevalt Pédédsteameti pohimdirusest, viga mitmekesised:
paistesiindmuste ennetamine, jirelevalve, dokumentatsioon, menetlused, vabatahtlike tegevuse
arendamine, elukeskkonna kujundamine jms. Aegkriitilised on pdiste- ja demineerimistodd,
kriisireguleerimine.  (Siseminister, 2017) Péédsteteenistujate valjadpet korraldab Eestis
Sisekaitseakadeemia. Pédstjaks saamise eeldus on omandatud keskharidus, seejdrel saab
kandideerida t60le. Tuleb ldbida vestlusvoor, tervisekontroll, sooritada fiiiisilised katsed. Edasi
suunatakse pédstjad aastasele kursusele, millest kuus kuud Opitakse Viike-Maarja paistekoolis
statsionaarselt, seejirel ollakse kolm kuud praktikal. (Pddsteamet, 2021) Péddstemeeskonna juhid
vastutavad padstetoo juhtimise eest siindmuskohal esimese taseme paastetoodel. Sealjuures peavad
nad parimal véimalikul viisil kaitsma inimeste elu, tervist, vara ning ka timbritsevat keskkonda.
Tarvis on operatiivset ja professionaalset toimimist ning valmisolekut ohu, Kkriisi- ja
hiadaolukordade lahendamiseks. PMJ-d vastutavad oma meeskonna toimimise ja digete otsuste

ning korralduste eest. (Ivanov et al., 2017)

Alates 2016. aastast viiakse Sisekaitseakadeemias 1abi PMJ-dele virtuaalseid hindamisi ehk

kutsesobivuse atesteerimisi.
Hindamispédev Sisekaitseakadeemias Tallinnas koosneb kolmest osast:

1. Teoorialoeng, kus tutvustatakse SPAR (S- situational awareness; P- plan; A- action: R-
review) otsustamismudelit (Launder&Perry, 2014). Seejdrel tehakse harjutusiilesandeid

olukorrateadlikkuse kujundamiseks.
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2. Harjutusstsenaarium, mis baseerub operatiivtod tulemusliku juhtimise metoodikal
(Effective  Command), iilesandeks on stsenaariumipohise siindmuse lahendamine
reaalelulisust jédljendavas virtuaalsimulatsiooni keskkonnas XVR On-Scene (XVR
Simulation, 2022). Téhtsam ja dpetlikum on siindmuse lahendamise jérgselt toimuv vestlus
PTJ ja instruktori vahel. Vestlus viiakse 14bi Lamb et al., (2014) poolt koostatud arutelu
formaadis, mille pdhiline osa on stsenaariumi lahendamisel vastu vdetud otsuste
refleksioon.

3. Hindamisstsenaarium viiakse 14bi sarnaselt harjutuste stsenaariumile ja selle labimisel
valjastatakse tunnistus. Tunnistust ei viljastata juhul, kui tulemus on punane ehk mitte
sooritatud, tagasiside soorituse kohta saab igal juhul - mida oleks vaja juhtimise juures

parandada ning millele rohkem tdahelepanu pddrata.

PMJ-de kutsesobivus on standardiseeritud ehk nad taotlevad kutset “Péddstemeeskonna juht, tase
5” (Kutsekoda, 2022; Ivanov et al., 2017). Kutsetunnistuse annab vilja Sisekaitseakadeemia. PMJ-
d peavad oma kutsesobivust uuesti toendama iga kahe-kolme aasta tagant, vastavalt eelmisel korral
saadud hindele. Hindamisel kasutatakse virve roheline, kollane, punane. Roheline virv tihendab,
et hindamisele tuleb minna kolme aasta pérast, kollane kahe aasta pdrast ja punane tdhendab

labikukkumist ning esimesel voimalusel uuesti hindamisel osalemist.

Olukorrateadlikkust ja info kogumist siindmuskohal harjutavad PMJ Pééstekooli harjutusviljakul,
reaalsusest imiteeritud siindmuskohal. PMJ eriala dppetdd koolis kestab 15 Oppenédalat, lisaks
toimub 5-nddalane praktika péddsteasutuses (Sisekaitseakadeemia, 2022). Selleks, et
olukorrateadlikkust saaks tOeselt mdota, peab esmalt simulatsiooni testijatele ehk katsealustele
tutvustama. Tavaliselt soovitatakse 3-5 katsetust iihe testitava kohta, et oleks vdimalik saada
objektiivseid tulemusi. Rohkem katsetusi aitaks iile saada ebamugavusest ning ebakindlusest testi
sooritamisel. (Endsley, 1995, p. 79) Kuna siiani on tegeletud Oppimise ja testimisega VR

keskkonnas, siis niitid on vajalik tutvustada liitreaalsusprille ja AR keskkonda.

2.1.3. FightAR programm

FightAR projekti missioon on ldbi toetavate haridusuuenduste treenida pddstjaid ja

meeskonnavanemaid, et valmistada neid ette voimalikeks tulevasteks véljakutseteks.
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Projekti FightAR kaasati professionaalsed tuletdrjujad ning programmeerijad, et saavutada
voimalikult efektiivne vahend tuletorjujate véljadppe parendamiseks. Programmis kasutatakse
liitreaalsuse (AR) prille, et kuvada Oppijatele erinevaid siindmusstseene. (Hofmann, 2022, 1k 4)
Vahend on veel viljatootamisel ja arendamisel. FightAR projekt on loodud Eesti, TSehhi, Leedu,
Kiiprose, Saksamaa ja Slovakkia koostods. Erasmus+ projekti FightAR kdigus on loodud FightAR
programmi rakendus. (Hofmann, 2022, Ik 2)

Projekti missioon on valmistada ette olukorrateadlikke pééstjaid ja meeskonnavanemaid.
Ténapdeva maailma véljakutse on panna tehnika t66le meie hiivanguks. FightAR-i programmi
kasutamisel on oluline roll ka koolitajal v&i juhendajal, et tehnoloogia kasutamine oleks
motestatud. Liitreaalsuse rakendamine ja 360° holograafiline siindmuskoht on tuletdrjujate ja
passtjate viljadppes uued vahendid. (Hofmann, 2022, Ik 4) Uhest kiiljest on see hea ja mugav
voimalus, edaspidi vdhesemate ressurssidega (aeg, raha, inimressurss), viia ldbi teenistujate
hindamist, teisalt on see uudne voimalus kasutada liitreaalsuse siindmuskohti dppurite teadmiste

arendamiseks ja seeldbi aidata kaasa nende arengule.

FightAR-i stsenaariumid keskenduvad hetkel pédstetoodele autodnnetuste juures, ohtlike ainete
onnetusele ning esmaabi andmisele liiklusdnnetuste korral (Hofmann, 2022, 1k 4). Vdimalusi
kuvatavate stseenide loomiseks on erinevaid - tule- ja tormikahjud, reageerimine plahvatustele,

keemiariinnakud ja nii edasi.

Tavapérane Ope hdlmab teooriadpet klassis (seadused, keemia) ja praktilisi harjutusi (varustuse
kasutamine, katsed, ajakasutus). Liitreaalsus ei asenda neist kumbagi, kuid on arvestatav tdiendus

klassikalisele dppele seda siis nii tehnoloogilises kui ka pedagoogilises vaates. (Hofmann, 2022,
Ik 11)

2.2. Metoodika tutvustus

Kéesoleva 10putdd teine osa on rakendusliku suunitlusega empiiriline uuring. Uuritavaks
ndhtuseks on olukorrateadlikkus ja uuritava ndhtuse tunnuseks on olukorrateadlikkuse paranemine
peale holograafilise siindmuskoha ldabimist. Andmed kogutakse peamiselt struktureeritud ja
poolstruktureeritud kujul LimeSurvey keskkonnas. Mdoddetakse olukorrateadlikkust, signaali
tuvastamise teooriast ldhtuvalt (Edgar et al., 2017, p 762, kdesolev t66 lk 14-15)viide, sa ei

moelnud seda teooriat ise vélja).
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Kyvalitatiivsetes uuringutes on konkreetse néhtuse kohta tavaliselt vihe voi lildse veel mitte teavet.
(Poggenpoel et al., 2001, pp 412). Poggenpoel et al. (2001, pp 412) vdidavad, et kvalitatiivne
uurimustod on kvantitatiivse uurimistod eeldus. Kiisitav on eristada rangelt kvantitatiivset ja
kvalitatiivset uurimisviisi. Ja on 6eldud, et kui seda teha, siis vaid tinglikult. Neid meetodeid ei
peaks vastandama, vaid tuleks kasutada vdimalusena kavandada ja teostada uurimisprotsessi
etappide kaupa. Ehk vastandada {iht teisele ning pidada tiht voi teist teaduslikumaks ei ole mingit
mdtet ja rakendama peaks molemat neile omases funktsioonis (Ounapuu, 2014, 1k 51-54).
Eelnevast ldhtuvalt on t66 autor otsustanud valida uurimisviisiks kvantitatiiv-kvalitatiivse
uurimisviisi ehk kombineeritud meetodi, mis laiemas tdhenduses on integreeritud uurimistoo.
Kuna tegemist on kombineeritud meetodiga, siis uute aspektide tegelikkuse tunnetamiseks on vaja
kvalitatiivset meetodit ja juba tunnetatud aspektide sobivate vormide leidmiseks kasutatakse

kvantitatiivset uurimistéd meetodit (Ounapuu, 2014, 1k 51, 63).

Kéesoleva to0 jaoks sobivaim valim on eesmérgiparane valim (ingl purposive sample). Eesmargist
lahtuva valimi liikmed valib vélja uurija ldhtudes oma kogemustest, teadmistest ning
eriteadmistest uuritava grupi kohta (Ounapuu, 2014, 1k 143). T66 eesmirgist lihtuvalt on valim
moodustatud Eesti PMJ-st. Vajalik on uurida PMJ-de olukorrateadlikkuse arenemist holograafilise
stindmuskoha rakendamisel. Valimi sihtgruppi kuuluvad Effective Command metoodikaga
hinnatud PMJ. Valimisse on sattunud katsealused juhusliku hindamistulemusega. Uldine Effective
Command tulemuse tdlgendus on: roheline e. suurepirane tulemus, kollane e. kutsestandardile
vastav, punane e. kutsestandardile mittevastav. 25. jaanuari 2023. aasta seisuga on kutsekoja
andmetel kutseregistrisse kantud 453 paistemeeskonna juhti, tase 5 téhtajatut kutset (Kutsekoda,

2023). Eesmirgiks vdetakse leida valimisse umbes 3% eesti PMJ, mis on umbes 15 PMJ-i.

Toos kogutakse andmeid ankeediga, mis oma olemuselt on organiseeritud kiisimuste kogum. On
kindlaks tehtud, et mida avameelsem on vastaja oma vastustes ja mida kdrgem on tema kompetents
uuritavas valdkonnas, seda usaldusvéddrsemad vastused uurija saab (Jirvet ja Mie, 2023).
Uurimistods kasutatakse QASA metoodikat, mis vdimaldab uurida tegeliku ja tajutava
olukorrateadlikkuse vahelist seost (kirjeldatakse t66 vastavas peatiikis 1.2.). QASA metoodika ja
uuringu ldbiviimise jaoks vaatavad osalejad &dra virtuaalsimulatsioonile baseeruvad videod
(Polikarpus et al., 2022, Ik 2) ning enne katset vastavad olukorrateadlikkust kontrollivatele
kiisimustele LimeSurvey keskkonnas. Pérast seda sisenetakse holograafilisele siindmuskohale,
teostatakse luuret, seejirel vastatakse LimeSurvey keskkonnas iilejddanud kiisimustele. Kiisitakse

tdeseid ja valesid véiteid ning lastakse osalejal hinnata, kas informatsioon on oluline voi
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ebaoluline, et lilesannet edukalt lahendada (Polikarpus et al., 2022, Ik 2). Ankeedis on ka avatud

kiisimused kasutajakogemuse kohta.

Kuna ankeediga kogutud andmed on sageli pinnapealsed ja ei ole voimalik jélgida, kui tosiselt
vastajad uurimusse suhtuvad (Jarvet ja Mée, 2023), siis saadud andmeid tidiendatakse kvalitatiivse
meetodi abil vaadeldes ja jilgides katsealuseid iilesande sooritamise hetkel. Katse sooritaja tdidab
kasutajakogemuse kiisimustiku, seda analiilisitakse koos videosalvestistega. Andmed
struktureeritakse Exceli tabeli abil. T66 autori tilesanne on 1ébi viia katsed, viia 14bi andmeanaliiis,
teha kokkuvotted ja jareldused. Andmete analiiiisil tehakse kirjeldavat statistikat. Kirjeldav
statistika pakub vaatlusandmete baasil voimalusi kokkuvdtete tegemiseks (Niglas, 2013, 1k 4).
Andmed esitatakse tabelite ja tekstina. QASA mudel ehk olukorrateadlikkuse kvantitatiivse
analiitisi mudel moddab eraldi nii tegelikku, kui ka tajutud olukorrateadlikkust, {ihtlasi saab modta
ka kallutatust. Mudel kasutab signaali tuvastamise teooriat, et modta erinevaid olukorrateadlikkuse
aspekte, sealhulgas tegeliku ja tajutava olukorrateadlikkuse hulka ja teabe vastuvotmist. (Edgar et
al., 2017, p 21-22)

QASA tulemused arvutatakse valemite 1 ja 2 jargi (Edgar et al., 2017, p 22).

. . _ (H-G)*+ |H-F|
A =05+ (mgn(H py S (H’F)_W) (1)
A’ = actual situation awareness ehk tegelik olukorrateadlikkus
B“ZSL'gn(H —F) H(1—-H)—F(1-F) (2)

H(1—-H(+F(1-F)
B"’= bias ehk kallutatus

H= dige vastus ehk “hit”

F= vale vastus ehk “False alarm”

Max (H,F)= kas H voi F, vastavalt sellele, kumb on suurem
2.3. Katse labiviimise protsess ja Kirjeldus

Katse ldbiviimiseks on katse lébiviijale testimise protseduuri kirjeldus (vt lisa 1). Tegevus kiis
konkreetselt kirjeldatud sammude kaupa. Protseduuri jirgi oli vajalik ldbida 11 sammu. Katse

alguses selgitati, et kogutavaid andmeid katsealuste kohta kasutatakse anoniitimselt.
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Iga katsealune sai eraldi kasutajatunnuse, et kdigile kiisimustikele vastata ja et pdrast oleks
erinevaid andmed voimalik omavahel kokku viia. Katsealune pidi vastama esimese stsenaariumi
(lisa 2) kasutajakiisimustiku 1-4 lehekiilgedele. Sealt sai testitav esmase informatsiooni liihidalt
kirjalikult kujul ning tal oli vdimalus vaadata 360° videot stindmuskohale jdudmise kohta. Seejarel
anti kasutajale HoloLens liitreaalsusprillid ning ta sai teha luuretegevust siindmuse kohta. Pérast
luuretegevust vastas katsealune iilejddnud kiisimustele LimeSurvey keskkonnas. Viimase
sammuna tiitis katsealune kasutajakogemuse kiisimustiku (vaata lisa 3) ja vaatleja
vaatlejakiisimustiku (lisa 4). Vaatlejakiisimustiku andmeid selles t66s mahupiirangu tottu ei

analuusita.

2.4. Empiirilise uuringu tulemused, kogutud andmed ja analiiiis

Uuringu osana viidi 14bi 10 katset FightAR rakenduse Stsenaarium 1 jérgi (vaata lisa 1 ja lisa 2) -
see kujutas liiklusonnetust veoauto ja sdiduauto vahel. Lisaks holograafilisel siindmuskohal
teostatud luurele vastasid testitavad kiisimustikele, lugesid legendi ja vaatasid kohalesdidu videot.
Soovitust jirgides ei testitud iihte inimest samal pédeval kahe erineva stsenaariumiga (lk 54),
testimiste vahele soovitati jitta kaks nidalat, see raskendas valimi moodustamist ning esialgselt
planeeritud testitavate arvu asemel jouti 1dbi viia vihem testkatseid. Viie katsealuse sooritused
filmiti tles liitreaalsusprillide abil. Katsete kdigus LimeSurvey keskkonnast Exceli tabelisse
kandunud info pohjal koostati tabel 1, mille toel saab teha jareldusi mdodteriista toimimise kohta.
Analiiiisiti mddteinstrument QASA sobivust kéesoleva 10putdd jaoks andmete kogumiseks.
Katsete ja analiiiisi kdigus tuvastati sisuline viga 15. viite vastuse tolgendusel, see sai parandatud

t60 kéigus. Jargnevalt modteinstrumendi analiiiisi tulemused.
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Tabel 1. Tegeliku olukorrateadlikkuse véidete vastuste tabel (autori koostatud kvantitatiivse

analiiiisi pohjal)

Viite [ASA viide ASA dige | Vastajate | Vastajate | Mirkused ja
kood vastus oiged valed sobivus SA
vastused vastused | hindamiseks
SAL [Imastikuolud siindmuskohal ennustavad VALE 10 0 Pigem ei sobi
libedaid teeolusid
SA2 \Veok veab ohtlikke aineid OIGE 6 4 Sobib
SA3 Siindmuskohal on elektriline sdiduauto OIGE 1 9 Sobib
SA4 \Veok veab LPG-d OIGE 9 1 Sobib
SAS Veokist on LPG gaasifaasi leke VALE 1 9 Sobib
SAG Sdiduautos on kolm inimest VALE 10 0 Sobib
SA7 Selleks, et deaktiveerida sdiduauto OIGE 6 4 Sisuline
deaktivatsiooni meetodit, tuleb voti sOnastus-
eemaldada autost 5-20 meetrit ettepanek
SA8 Soiduauto turvapadjad olid avanenud VALE 9 1 Sobib
SA9 LPG on tuleohtlik OIGE 10 0 Sobib
SA10 |LPG on so6biv VALE 9 1 Sobib
SA11l [Selleks, et kindlustada sdiduauto likkumise  [DIGE 2 Sobib

vastu, ajaks kui juhti autost eemaldatakse, on
vajalikud tOkitskingad esi- ja tagaratastele
SA12  |Parim ja kiireim viis sdiduauto VALE 6 4 Sobib
stabiliseerimiseks on kahe punkti
stabilisatsioon tagaratastest

SA13  |Kuna sdiduauto juht hingab normaalselt, VALE 5 5 Sobib
puudub vajadus tema hingamisteede avatud
hoidmiseks
SA14  |lgal liiklusdnnetusel on vaja avada OIGE 6 4 Sisuline
hingamisteed ja stabiliseerida selgroog labi sOnastus-
kaelalahase paigaldamise ja pea ning kaela ettepanek
manuaalse hoidmise
SA15  [Zgutt tuleb paigaldada iilespoole vigastust  [OIGE 10 0 Sonastuse
iila- vOi alajdsemel parandada
(Vastus
muudetud
oigeks)

Viide koodiga SAI iitleb, “Ilmastikuolud siindmuskohal ennustavad libedaid teeolusid”. Viite
info oli olemas legendis. Koik vastanud sisestasid dige vastusevariandi, seetdttu ei pruugi véide

olla sobilik olukorrateadlikkuse hindamiseks.

Viide koodiga SAG6 iitleb, “Soiduautos on kolm inimest”. K&ik vastanud on pérast holograafilist
stindmuskohta vastanud kiill digesti, kuid vdhemalt iiks katses osaleja tdi mitmel korral vélja, et
soiduautos on kaks kannatanut. Seega tundub, et vdide pigem voiks sobida, kuigi vastanute valikud

on samad, mis esimese viite puhul.
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Viide koodiga SA7 iitleb, “Selleks, et deaktiveerida soiduauto deaktivatsiooni meetodit, tuleb voti
eemaldada autost 5-20 meetrit”, Gppematerjalidest on aga ilmnenud, et vaid votme eemaldamisest
el piisa. Parast votme eemaldamist tuleb lahti ithendada ka 12-voldine aku. Programm luges
kasutaja “dige” vastuse Oigeks. Kiisimus vajaks tdiendamist ja limbersOnastamist niiteks nii:
“Selleks, et deaktiveerida elektriauto, tuleb voti eemaldada autost 5-20 meetrit ning seejdrel

tihendada lahti 12-voldine aku”

SA14 Viide “Igal liiklusonnetusel on vaja avada hingamisteed ja stabiliseerida selgroog labi
kaelalahase paigaldamise ja pea ning kaela manuaalse hoidmise” ei vastanud sisuliselt tdele ja
testitaval oli raske maottest aru saada. Parem sOnastus oleks: “Liiklusonnetusel, kus on kannatanuid,
kes iseseisvalt ei liigu, ei ole teadvusel voi on alust kahtlustada selgroovigastusi, on vaja veenduda
kannatanu hingamisteede avatuses ja stabiliseerida selgroog libi kaelalahase paigaldamise ning

pea ja kaela manuaalse hoidmise”.

SAI15 “Zgutt tuleb paigaldada iilespoole vigastust iila- voi alajisemel . Algselt iitles programm,
et viiide on VALE. Sobivam viide oleks OIGE. Vastavad parandused said programmi sisse viidud,
tulemused esimesse tabelisse kantud parandatud tulemustega. Samas oleneb vastus arusaamisest
ja tdlgendusest. Parem viide oleks niiteks, et “Zgutt tuleb paigaldada iila- véi alajiseme

vigastusest siidame poole”.

Katsete kdigus esines torkeid, nagu nditeks katseala mittevastavus holograafilise siindmuskoha
suurusele, pdikesepaiste ja hologrammi varisemine, mille kohta t66 autor koostab ka soovitused

programmi parendamiseks.

2.4.1. Kvantitatiivselt kogutud andmete analiiiis olukorrateadlikkuse uurimiseks

LimeSurvey keskkonnas kogutud andmed koondati Exceli tabelisse ning arvutused viidi 1dbi
QASA valemite 1 ja 2 jargi (lahemalt selgitatud kéesoleva t66 lk 25-26). Arvutused viidi ldbi dr
Graham Edgar’i poolt viljatootatud Exceli rakenduse vormis. Uldistatud andmed testitavate
tegeliku ja tajutud olukorrateadlikkuse kohta on kantud tabelisse 3. FireFronti programmi
katsealuste hindamisel kasutati sama tooriista moddikut. Tulemusi on vdimalik saada skaalal —100

kuni +100. Tulemused kuvatakse vahemikes reastatud suuremast viiksema poole.
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Tabel 2. Tegeliku ja tajutud olukorrateadlikkuse tulemused (autori koostatud)

IBias - Tegeliku ja
. ASA - ASA | informat- | IBias PSA- PSA tajutud
Testitava| tegelik I tajutud
tulemuse siooni tulemuse tulemuse olukorra-
ID olukorra- N - - olukorra- - .
X tolgendus toesus- tolgendus ; tolgendus | teadlikkuse
teadlikkus teadlikkus
kallutatus vahe
Pos keskm Kitsas keskmiselt
EE3 36,4 korge 52,2 kallutatus 42,2 enesekindel I-5.8]
~ kitsas keskmiselt
EE4 93,7 Pos kdrge 100,0 kallutatus 64,4 enesekindel 29,3
EE5 66.7 Posteskm 753 Kitsas 378 keskm_lselt 28.9
korge kallutatus enesekindel
EE6 66,7 Pos~keskm 753 kitsas 511 keskm_lselt 156
korge kallutatus enesekindel
pos . . .
EE7 13,4 suhteliselt 15,3 kitsas 15,5 mitte eriti -2,
kallutatus enesekindel
madal
pos keskm kitsas keskmiselt i
EES 96,5 korge 7.2 kallutatus 60.0 enesekindel [-3.5]
~ kitsas viga
EE9 9 pos korge 67,0 kallutatus 33 enesekindel 2.6
EE10 92,9 pos korge 100 |avarkallutus| 42,2 keskmiselt 50,7
enesekindel
EE11 84,5 pos kdrge 41,0  |avarkallutus| 91,1 vaga |-6,6|
enesekindel
~ kitsas véiga
EE12 75,9 pos korge 67,0 Kallutatus 95,5 enesekindel |-19,6]

Jargnevalt on selgitatud tabelis 2 toodud andmeid katseisikute kaupa.

Kogutud andmetest selgub, et katses osalenu koodiga EE3 ASA ja PSA vahe on |-5,8|, mis
tdhendab, et katsealuse tegeliku SA niitaja on vidiksem kui tajutud olukorrateadlikkus.
Tdlgendades tdhendab see, et antud katses osalenud PMJ ei pruugi siindmusest digesti aru saada
ning arvas, et omas siindmusest lilevaadet, seda tegelikult omamata, mistdttu voib ta teha ohtlikke
otsuseid. Kuigi ASA ja PSA vahe |-5,8| pole viga suur erinevus, viitab see ohule teha valesid

otsuseid.

Katses osalenud EE4 tulemuste pdhjal selgub, et ASA ja PSA vahe on ca 30, millest jareldub, et
katsealusel on koik info siindmuse kohta olemas, kuid ta arvab, et ei saa siindmusest aru, kuigi

tegelikult saab. Samas on katsealusel maksimaalselt korge informatsiooni tdesuskallutatus (100,
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kitsas kallutatus vt tabel 2) voib viia “mooddavaatamisele”, mis tdhendab, et oluline info voib jadda

markamata.

Katses osalenu koodiga EE5 ASA ja PSA vahe on vorreldav eelmise katsealusega EE4. EE4-|
vastavalt 29,3 ja EE5-1 28,9 (tabel 2, read 3 ja 4, tulp 8), mis tdhendab, et tal on hetkel kogutud
info pohjal protsentuaalselt sama suur voimalus arvata, et ta ei moista siindmust ning ei julge otsust

teha. Madal PSA ja kdrge ASA viivad otsustusprotsessis kohklemiseni.

Katses osalenu koodiga EE6 on ASA sama suur kui katsealusel EES, mis tdhendab, et neil on infot
sama palju kogunud, kuid EEG6 tajub olukorda paremini (PSA vahe 13,3 vt tabel 2 tulp 6 rida 4 ja

5) ning oskab olukorra kujunemist paremini ette néha.

Katses osalenu koodiga EE7 ASA ja PSA vahe on ainult | -2,1 | . PSA viirtus 15,5, néitab et ta
on oma otsustes ebakindel. Kui ASA ja PSA véértused on madalad, kuid omavahel kooskolas, siis

voib katsealune arvata, et vajab rohkem informatsiooni dige otsuse vastuvotmiseks.

Katses osalenu EE8 tegeliku ASA tulemus on positiivne keskmiselt kdrge (56,5), kuid ASA ja
PSA vahe on negatiivne (tabel 2, rida 7, -3,5), mille tulemusena arvab ta, et ta teab siindmusest
rohkem, kui ta tegelikult teab. Sellest tulenevalt, voib jiida moni oluline info tihelepanuta ja ta

voib teha ohtlikke otsuseid.

Katses osalenu koodiga EE9 tulemust v3ib lugeda vdga heaks, kuna ASA on positiivne kdrge
tulemus 75,9 (tabel 2, rida 8). Ta on viga enesekindel ning ASA ja PSA vahe on ainult 2,6 punkti,
mis tdhendab, et ta teeb 1dbitootatud info pdhjal digeid otsuseid, sest [Biase tulemus, vairtus 67,0
(tabel 2, rida 8, tulp 4) néitab kitsast kallutatust, ehk ta ei vota kdike stindmuskohal saadud infot

vajalikuna ning suudab olulise info endale otsuse tegemiseks vilja selekteerida.

Katses osalenu koodiga EE10 tulemus on kiill positiivselt kdrge, samas on tal informatsiooni
toesuskallutatus maksimaalselt korge -100 (tabel 2, rida 9), avar kallutatus, mis on negatiivne
tulemus, kuna juht vGtab kogu info tdesena ja vajalikuna ning ei oska selles infokiilluses vajalikku
infot eristada ning see voib viia ajaraiskamisele tdhtsusetutele asjadele. Samuti on tal ka ASA ja
PSA viirtuste vahe 50,7 mis nditab, et tal on kiill kdik vajalik info olemas, kuid ta ei julge

otsustada arvates, et ta ei saa siindmusest aru, kuigi tegelikult tdendoliselt saab.

Katses osalenu koodiga EE11 ASA ja PSA vahe on |-6,6|, mis tdhendab, et tema PSA on 6,6 punkti

vorra suurem kui ASA, mille tulemusena arvab ta, et omab siindmusest iilevaadet ise moistmata,
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et ei oma. Vorreldes EE7-ga on katsealune viga enesekindel, kuid tema informatsiooni
tdesuskallutatus on avar -41,0 (tabel 2, rida 10, tulp 4), mis tdhendab, et ta ei oska olulist infot

mitteolulisest eristada.

Katses osalenu koodiga EE12 ASA ja PSA vahe -19,6 (tabel 2, rida 11). See tdhendab, et ta on
vaga enesekindel ja ei saa ise aru, et ta ei saa aru ja sellest tulenevalt voib ta teha ohtlikke otsuseid.
Kuid vorreldes tulemusi EE11-ga, on ta informatsiooni tdesuskallutatus kitsas 67,0 (tabel 2, rida
11, tulp 4), mille tulemusena ta suudab paremini endale olulise informatsiooni siindmuse

lahendamiseks vilja selekteerida.

Kokkuvotvalt saab 6elda, et ASA tulemustes kiimnest katseisikust viis olid positiivselt korge
tulemusega (100-67), neli olid positiivse keskmiselt korge tulemusega (66-34) ja iiks oli positiivse
suhteliselt madala tulemusega (33-1). PSA tulemustest kiimnest katseisikust kolm olid viga
enesekindlad (100-67), kuus olid keskmiselt enesekindlad (66-34) ja iiks mitte eriti enesekindel
(33-1). Kiimnest katsealusest keegi ei saanud ASA ja PSA kogumisel negatiivset tulemust, kuid
toesuskallutatusel oli tulemus skaala mdlemas otsas nii kitsas kallutatus 100 punkti, kui ka avar
kallutatus -100 punkti. Kitsas kallutatus tdhendab, et inimene tdlgendab infot pigem valeks ja avar
kallutatus, et pigem toesena. Avara kallutatusega inimesel on oht votta siindmuskohal arvesse liiga

paljusid stiimuleid, kitsa kallutatuse puhul on oht jitta oluline info mirkamata.

Tulemuste kategoriseerimisel kasutati Polikarpuse ja Danilase (2022, Ik 93) tulemuste
kirjeldamise ja kategoriseerimise vahemikke (vt peatiikki 1.2., QASA metoodika 1k 13).
Negatiivset tulemust loetakse avaraks kallutatuseks ja positiivset tulemust kitsaks kallutatuseks.
Kallutatuse uurimine aitab moista, mil viisil PMJ voib teha aegkriitilises olukorras ebasobivaid

vOi1 kohatuid otsuseid.

2.4.2. Videote ja nendest transkribeeritud andmete analiiiis

Katsete kdigus filmiti viie testitava sooritusi 1abi HoloLens prillide, tulemused on transkribeeritud
Wordis (lisa 5) ja Exceli tabelisse, mille pohjal on tehtud kokkuvottev tabel 3. Jargnevalt tuuakse

vilja viie katse salvestiste ning kasutajaandmete analiilis katseisikute kaupa.
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Tabel 3. Videomaterjali koondtabel tegevuste kohta (autori koostatud)

Tegevus/isik/kestus| EE5 (5.02) EE6 (12.45) EE7 (7.37) EES8 (14.21) EE9 (10.12)
Olukorra + + + V (tuvastab +
hindamine/ tsisterni
informeerimine metsaveokina)
ohutus + \ + + (jatab auto +
eemale)
ohtlik aine, V (Kaitsetaset ei [V (Ohuala méarab + + +
kaitsetase, ohuala méadranud, hiljem, korduvalt
varustuse nendib, et tahaks
mééras) ise ainet vaadata
PAKEST)
kannatanu leidmine + + V (Leidis, kuid ei | + (Néeb kahte +
(Ei tuvasta suunanud abi) | kannatanut, kuid
vigastust) on iiks)
\vigastuste V (Zguti - (Vigastuse + (Tuvastas V (Néeb +
tuvastamine paigaldamise aeg|tuvastamine votab vigastuse, kannatanut ja | (fikseerib lahtise
médramata) | kaua aega, teiselt |tegutsemisjuhist ei| seisundit, kuid ei luumurru)
poolt hologrammi andnud) tegutse)
saab aru)
kannatanu \ + + V (Suunas +
\vabastamine meeskonda
kannatanut
vabastama kahel
korral)
kannatanu \Y - + + +
iileandmine
ohu torjumine/ + + + + +
korvaldamine (Akuklemmide
eemaldus)
asjaolude + - + + +
tutvustamine/
iileandmine
politseile
siindmuse + - + + -
[Opetamine
TAPSUSTUSED |Segadus: kellega| Ei saa kannatanu Segaduses Raske aru saada, | Kiisib korduvalt,
radgib? Samas | seisundist aru - korralduste  |mis siindmuskohal|kas on veel midagi
tegevus jétkus. kiisib katse  [jagamise osas - kas| juba aset leidis ja | vaja? Mis veel
labiviijalt, kas ta | see saab tehtud? [millised kédsklused vaja?
teadvusel. Mirkas koige tiaidetud.
On segaduses, kas| enam detaile. Mirkab detaile,
tegevus on tolgendab véiralt.
toimunud juba)

Olulised tegevused, mida iilesande sooritamisel vaadeldakse on: olukorra hindamine, ohutuse
tagamine, ohtliku aine ja kaitsetaseme midramine, ohuala médramine; kannatanu leidmine,
vigastuse tuvastamine ja hindamine; kannatanu vabastamine ohuallikast; kannatanu iileandmine
meditsiinitootajatele; ohu torjumine ja voi korvaldamine; asjaolude tutvustamine/iileandmine
politseile, stindmuse 10petamine. Tdlgendamine: “+” - tegevus olemas; “-” — tegevus puudub; V -

tegevus oli olemas, kuid kas hiljem voi vihje peale voi oli muid puudujédke.
Kasutajatunnuse korval on vélja toodud soorituse kestus minutites.
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Videoid vaadeldi jargnevatest aspektidest:

1. kategooria - kood 1 oluliste tegevuste olemasolu ja jarjestus;

2. kategooria - kood 2 luuretegevus:

a. kood 2-1 tegevusele kulunud aeg;

b. kood 2-2 kannatanu seisundi hindamine;
3. kategooria - kood 3 tegevuste detailsus;

4. kategooria - kood 4 suhtlemiskditumine

Analiiiis koostatud tabeli 3 ja lisa 5 pohjal. Kuna katsealune EE6 ei suutnud mitmekordsel vaatlusel
tuvastada jala amputatsiooni ja katsealune EE9 fikseeris esmalt lahtise luumurru, on alust arvata,
et sellekohane hologramm ei olnud piisavalt selge voi oli segatud liitreaalsuse ja reaalsuse
segunemisest - virvid, esemed, valgus. Vigastuse tajus EE6 dra kolmandal vaatlusel, kui andis
samal ajal infot hdirekeskusele. Tundub, et minutil 3.35, saab katsealune EE6 périselt aru, kuidas
ja mida ta katse jaoks tegema peab. Siinkohal tasuks kaaluda vdimalust katse katkestamiseks,
ilesande selgitamiseks ja uuesti alustamiseks. EE6 katsel paiknes hologramm kahes ruumis ja see

raskendas luure tegemist ning detailidesse siivenemist.

Ilmnes, et enne holograafilise siindmuskoha kasutamist on katsealuseid vaja pohjalikumalt
informeerida, sh kuidas ja mida nad tegema peavad ning kuidas kiib suhtlus erinevate osapooltega,

mis on tema iilesanded. Veenduda, kas ja kuidas katsealune iilesandest aru saab.

Liiklusmérgid - nii sdiduauto kui ka ohtliku veose ees on STOP mérgid. Mitu katsealust (EE8)
négid sdiduauto kapoti alt suitsu tulemas, mis oli kooskodlas legendiga. Samas videos seda niha ei

ole, tuleks muuta selgemaks ja arusaadavamaks.

Videoklippe transkribeerides ja andmeid sisestades selgus, et kohati on raske aru saada, kellega
testitav radgib - kas ta on iihendus héirekeskusega, annab késklusi meeskonnale vo1 arutleb lihtsalt
kdva hédlega. Uuringu kdigus selgus, et PMJ ei ole harjunud siindmuskohale sodites koguma infot,
naiteks, mis kiitust sdidukid edasiliikumiseks kasutavad. Kuid hea olukorrateadlikkuse omamiseks
litklusonnetusel, on vaja lisaohuolukorra véltimiseks teada, mis on sdiduki kiituseallikas. Reaalsel
siindmuskohal on kohale joudes iildiselt eristatav mootori tiiip, kuid hetkel, holograafilisel
stindmuskohal pole see veel selgelt eristatav. Holograafilised pildid, mida katsealused nigid, ei

andnud alust oletada, et autos voib olla iilikiiret abi vajav kannatanu.

Tabel 4. Kasutajakiisimustiku andmete koond (autori koostatud)
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Viide kasutajakogemuse kohta EE5 |EE6 |EE7 | EES8 EE9 ke'sk-
mine
Olin motiveeritud rakendust kasutama 1 3 4 4 3 3
Rakenduse kasutamine oli huvitav 3 1 4 4 3 3
Rakendust oli lihtne kasutada 1 0 3 1 3 1,6
Rakenduse kasutamine oli kasulik 3 0 4 3 3 2,6
Rakendus oli relevantne minu oppe/toé osas 3 1 3 2 3 2,4
Rakenduse kasutamine oli vidrt minu aega 2 1 4 3 3 2,6
FightAR rakendus on kasutajasébralik 3 0 3 1 3 2
Mul olid piisavad erialased teadmised selle teema kohta, 2 3 1 2 3 2,2
mida téoriist kdsitles
Kavatsen opitut praktikas kasutada 2 0 4 1 3 2
Eelistaksin rohkem visuaalset materjali 4 3 2 2 4 3
Kiisimused liitreaalsuse prillide kohta
Tehnoloogiat (AR prillid) oli mugav kasutada 3 0 3 1 3 2
Tehnoloogiat oli mugav kasutada 1 0 3 1 3 1,6

Viirtused: 0 - ei ole tildse ndus, 1 - ei ole ndus, 2- neutraalne, 3- ndustun, 4-ndustun tdielikult.

Rakenduse kasutamine pigem meeldis ja oli testitavate jaoks huvitav. Vdimalusel eelistaksid koik
kasutajad veel rohkem visuaalset materjali. Negatiivsema hinnangu said kasutajatelt rakenduse
kasutamise lihtsus ja tehnoloogia kasutamise mugavus. Neutraalsed vastused olid prillide,
FightAR rakenduse ja eelteadmiste kohta: “Pilt vériseb”, “Ohuala peaks olema palju suurem”,
"4 see on teadvusel muidu véi? Liigutab véi?", “Tahaks vaadata PAKEST aine kohta.”. Segadus
oli hiipikpiltide liigutamise/kustutamise, hologrammi paigutamisega ruumi. Uhel juhul paiknes
hologramm vaheseina tdttu kahes ruumis. Rakenduse ja ajakasutuse védértustamise kohta olid kolm

katsetajat pigem positiivsed.

2.4.3. Tegeliku ja tajutud olukorrateadlikkuse hindamine ja tulemuste vordlus

Viie testitava osas on viidi 1dbi olukorra teadlikkuse vordlus hindamispdeva Effective Command
metoodika ja FightAR tulemuste vahel. Effective Command metoodikas on SAl
olukorrateadlikkuse esimene faas ehk info kogumine, SA2 teine faas ehk infost arusaamine ja SA3
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kolmas faas ehk prognoos kuidas PMJ néeb ette mis tulevikus juhtuda voib (Polikarpus, Ley,
Poom-Valickis, 2020, Ik 196; Polikarpus ja Danilas 2022, lk 88-89). Need tulemused on
kokkuvatlikult toodud tabelisse 5.

Tabel 5. Katsealuste tegelik ja tajutud olukorrateadlikkus vorrelduna kutsesobivuse hindamispieva

tulemustega (autori koostatud)

Testitava SA IBias PSA Effective Command hindamise tulemused

ID

EES5 66,7 75,3 37,8 |Koond roheline, koik kolm faasi rohelised

EE6 66,7 75,3 51,1 |On hinnatud Oppeainete raames, I0petades kooli, vastab

kutsestandardile

EE7 13,4 15,3 15,5 |2019. a koond roheline, k&ik kolm faasi rohelised

2022. a koond kollane, koik kolm faasi kollased

EES8 56,5 77,2 60,0 [2020. a koond kollane, koik kolm faasi kollased

2022. a koond kollane, koik kolm faasi kollased

EE9 75,9 67,0 73,3 |Koond kollane,

kaks esimest faasi rohelised, kolmas prognoosi faas punane

Virvide tulemuste tdlgendus on lahti kirjutatud kiesolevas t60s 1k 22, 3. 16igus. Roheline - korras,
uus hindamine 3 aasta pirast. Kollane - keskmine tulemus, uus hindamine 2 aasta parast. Punane

- ei labinud testi. Selline hindamine vajalik kutsesobivuse tdendamiseks (vt 1k 21-22).

Katsealune EES on Effective Command meetodiga hinnates saanud kdigis kolmes faasis korgeima
rohelise tulemuse. Liitreaalsuses holograafilisel siindmuskohal QASA metoodikaga hinnates on
katsealuse PSA aga 37,8 punkti, mis tdhendab, et ta on keskmiselt enesekindel. Madal PSA ja
korge ASA vOib viia otsustusprotsessis kohklemiseni, kitsas kallutatus voib  viia
moddavaatamisele ning tdhtis info voib jadda markamata. QASA tulemusi vorreldes Effective
Command tulemustega, siis need omavahel ei klapi. Hetkel v3ib nende tulemuste pohjal jareldada,
et holograafiline siindmuskoht oli liiga uudne ja harjumatu katsealuse jaoks, mis vdib olla
kehvemate tulemuste pohjuseks. Tdpsemate jarelduste tegemiseks peaks katsealust liitreaalsuses

mone teise siindmusega uuesti testima.

Katsealune EE6 on hinnatud Effective Command meetodiga kooli ja dppeaine raames, mis vastab
vihemalt koondile kollane. QASA metoodikaga hinnatud, ASA 66,7 punkti positiivne keskmiselt
korge tulemus, IBias 75,3 punkti kitsas kallutatus, PSA 51,1 punkti mis annab keskmiselt
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enesekindla tulemuse. Nende andmete pohjal voib jareldada, et antud tulemused kattuvad Effective

Command meetodiga hinnatud kollase tulemusega.

Katsealuse EE7 hindamisel holograafilisel siindmuskohal labiviidud QASA metoodika alusel on
ASA 13,4 punkti, mis on positiivne suhteliselt madal tulemus, 1Bias 15,3 punkti (kitsas kallutatus)
ja PSA 155 punkti, mis on mitte eriti enesekindel tulemus. Effective Command
hindamistulemused on 2019. aastal andnud maksimumpunktid (tulem k&ikides osades roheline).
Ja 2022. aastal saanud koikides punktides kollase tulemuse. Tapsemad jareldused saaks kindlasti
teha, kui sama isikut uuenduslikus liitreaalsus keskkonnas teistsuguse siindmusega uuesti testida.
Hetkel voib jéreldada, et holograafiline siindmuskoht oli liiga uudne ja harjumatu katsealuse jaoks

ning tulemus tuli sellepérast kehvem.

Katsealune EES8 on kahel jarjestikusel hindamisel Effective Command meetodiga saanud positiivse
kollase tulemuse koigis faasides. QASA tulemused niitavad, et ta on keskmiselt enesekindel
otsustaja, kuid suurem PSA ja vdiksem ASA niitavad, et ta voib teha ohtlikke otsuseid, arvates et
ta omab siindmusest rohkem infot, kuid tegelikult ei oma. Need tulemused vdivad viidata sellele,

et prognoosifaasis on ta tulemus nork.

Katsealusele EE9 on Effective Command meetodiga hinnates antud prognoosifaasis negatiivne
punane tulemus. Liitreaalsuses holograafilisel siindmuskohal QASA metoodikaga hinnates on aga
katsealune saanud viga hea tulemuse, tegeliku ja tajutud olukorrateadlikkuse vahe on ainult 2,6
punkti ning informatsiooni tdoesuskallutatus on 67,0 punkti ning samas on ta ka enesekindel

otsustaja. Nende tulemuste pohjal voib viita, et ta on ka stindmuse arengu prognoosifaasis edukas.

On 6eldud, et inimeste info kogumise oskus on parem kui vorrelda seda infost arusaamise ja
prognoosi oskusega (Polikarpus, Ley, Poom-Valickis, 2020, Ik 196; Polikarpus ja Danilas 2022,
Ik 88-89) Kokkuvotteks voib viita, et Effective Command ja QASA metoodikaga hinnatud
olukorrateadlikkuse tulemused on vorreldavad, kuid selleks, et saada tidpsemaid tulemusi
vordluseks peab PMJ-del laskma rohkem viibida liitreaalsuses. Kogutud andmete analiiiisist
selgus, et liks katsealune on saanud Effective Command meetodiga paremad tulemused, kui QASA
metoodikaga hindamisel, millest voiks jareldada, et kehvem tulemus voib olla tingitud uudsest
tehnoloogiast. Samas teine katsealune oli saanud just vastupidiselt parema tulemuse QASA
metoodikaga hindamisel. Tulemustest jéreldub, et olukorrateadlikkuse hindamist liitreaalsuses on

vaja edasi uurida. Vorreldavate katsetulemuste saamiseks, tuleks samade katsealustega vajalik 1abi
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viia katsed mone teise FightAR stsenaariumiga, sest siis oleks testimise keskkond tuttav ning

osaleja saab keskenduda iilesande sooritusele.

2.5. Jiareldused ja ettepanekud

Késoleva t66 eesmérk oli vélja selgitada millised voimalused loob holograafilise siindmuskoha
rakendamine paistemeeskondade juhtide véljadppes olukorrateadlikkuse arendamisel. T66
uurimisprobleem oli aru saada, millised vOimalused loob holograafilise stindmuskoha

rakendamine paastemeeskondade juhtide viljadppes olukorrateadlikkuse arendamisel?

Too teoreetilises osas andis autor iilevaate olukorrateadlikkusest ja selle tédhtsusest padstetoode
juhtimisel ajakriitilises olukorras (Polikarpus ja Danilas 2022, Ik 93; Endsley, 1995b, Ik 33-34;
Delgado, 2022; kédesolev t66 lk 11), uuringust selgus,, et olukorramdistmist ja kallutatust ei ole
varasemalt liitreaalsuses varem uuritud (kédesolev t66 lk 11-12). Kiill aga on moddetud PMJ
olukorrateadlikkust kutsesobivuse hindamispdeva raames Effective Command metoodika abil
(tdpsemalt 1k 7-8, 20, 33-35).

To0 jaoks viidi 1dbi 10 katset, mille pohjal tehakse jareldused ja ettepanekud.

1. Kuidas on voimalik modta tegelikku ja tajutud olukorrateadlikkust kasutades selleks
liitreaalsust ja holograafilist siindmuskohta?

Loputdd jaoks kasutati olukorrateadlikkuse hindamiseks kvantitatiivset olukorrateadlikkuse
analiilisi meetodit, ehk QASA mudelit (pt 1.2., lehekiilg 13-14). Andmete t66tlemisel oli abiks dr
Edgari loodud Exceli vorm. Kasutajad vastavad kiisimustele enne tegevuse sooritamist, seejérel
osalevad liitreaalsuse tegevuses, ning vastavad iilejddnud kiisimustele. Vastuste analiitisist selgub
katse sooritajate tegelik ja tajutud olukorrateadlikkus, lisaks ka informatsiooni kallutatus - kas
inimesel on kalduvus olulist infot mérgata voi mitte (tdpsemalt 1k 11 ja kdesoleva to0 tabel 2).
Katsesooritajate kalduvus olulist infot mérgata oli erinev. Kiimnest katseisikust viis olid pigem
korge tulemusega, neli keskmiselt korge tulemusega, iihel juhul oli tulemus positiivne kuid
suhteliselt madal. Katseisikute seas esines nii kitsast informatsioonikallutatust kui ka avarat
kallutatust.
Saadud tulemusi vorreldi viiel juhul kutsesobivuse hindamispédeva tulemustega, tulemused olid
vorreldavad (tabel 5). Viie katsetes osalenud isiku seas olid koigi hindamispdeva faaside

tulemused keskmised (kollased) vdi pigem positiivsed (rohelised). Uhe katseisiku kolmas ehk
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prognoosifaas oli hindamispdeval punane. Koond siiski kollane, samas olukorrateadlikkuse
niditajad liitreaalsuse keskkonnas ja QASA arvutuste puhul pigem viga head. Uhe katseisiku
tulemus oli hindamispideval roheline, tema olukorrateadlikkus oli pigem kdrge. Uhe katseisiku
puhul oli vdimalus vdrrelda ka varasemat tulemust, mis oli roheline ja hilisem tulemus kollane.

QASA kalkulaatori tulemused olid sel juhul kesised voi pigem madalad.

2. Kuidas on vdimalik arendada PMJ-de olukorrateadlikkust kasutades selleks liitreaalsuses

kuvatavat holograafilist siindmuskohta?

Kiéesoleva t60 raames viidi 14bi 10 katset, millest viie katseisiku tulemusi vordles t66 autor
varasemate tulemustega Effective Command hindamispdeva tulemustega (hindamispdeva
selgitatud 1k 21-22). Kokkuvotteks voib erinevate olukorrateadlikkuse — vordlemise
hindamistabelianaliiiisi pohjal véita, et Effective Command ja QASA metoodikaga hinnatud
olukorrateadlikkuse tulemused on vorreldavad, kuid selleks, et saada tdpsemaid tulemusi on
vajalik katsealustel lasta rohkem viibida liitreaalsuses. Tulemuste vordluses tuli ilmsiks, et
enamikul juhtudel on tulemused sarnased, iihel juhul oli Effective Command hindamistulemus
oluliselt parem ja teisel juhul vastupidine. Samade katsealuste uued Kkatsetused teiste
stsenaariumitega oleksid informatiivsed ja annaksid védrtuslikku infot keskkonna toimimise ning

SA avaldumise kohta.

Moodteriista (tdpsemalt kirjeldatud kdesolev t66 1k 8, 14-15; Edgar et al., 2010, p 762) uurimise ja
QASA kalkulaatori (Edgar et al., 2017, p 762) tulemusi analiiiisides saab vilja tuua, et 15 SA-d
kontrollivast viitest voiksid edaspidi olla kasutuses 11 véidet, mis on tabelites 1 ja 2 mérgitud
hinnanguga “Sobib”. nelja viite sisu ja sdnastus voiksid olla iiheselt mdistetavamad, ettepanekud
tehtud eelmises peatiikis. Vdide SA15 juba parandati 16put66 autori ettepanekul ja iiks vdide autori
arvates ei sobi olukorrateadlikkuse hindamiseks - koik katsealused vastasid iiheselt, see tulemus
ei anna aimu ASA ja PSA muutustest. Lisaks sellele m&jutab liitreaalsuse ilma holograafilisel
stindmuskohal see, kui katse on ldbi viidud dues. Samuti mojutavad holograafilise stindmuskoha
kasutamist seal litkkuvad inimesed ja tehnika. Antud juhul oli tegureid, mis voisid oluliselt
mdjutada katseisikute sooritust - keskkond ja vahendid vodrad, siindmuskoha kuva ebaselge voi
liiga suur, dues ilmastikuolud. Siiski annab tabel 5 aimu sellest, et kasutajad on pigem motiveeritud
uut keskkonda kasutama ja see tundub neile huvitav. Miinusena toodi vélja et visuaalset materjali
voiks veelgi rohkem olla. Kujutised voiksid olla elavamad ja diinaamilised, katsetajad olid

segaduses, kas mingi asi on juba toimunud, kas kannatanu on teadvusel voi mitte (sellest oleneb
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otsustav suund paistetdodel), kas kapoti alt tuleb suitsu voi oli see hologrammi voi reaalsuse

koosmagju.

Katsete kdigus filmiti viie testitava sooritusi 1abi HoloLens prillide, tulemused on transkribeeritud
Exceli tabelitesse. Videote analiiiisist saadi teada, et keeruline oli aru saada, kellega katsealune
parajasti kontakti vottis voi vestles. Selgus, et vajalik oleks siindmuskohal olevate holograafiliste
kujutiste selgem véljendumine, néiteks see, kas auto sdidab fossiilsete kiitustega voi elektri joul.

Auto visuaalne vdlimus ei anna alust arvata, et autos on jdseme amputatsiooniga kannatanu.

3. Millised on péddstemeeskonna juhtide reageeringud ja hinnangud holograafilisel

stindmuskohal juhtumi lahendamisele?

Labi viidud katsetest voib jareldada, et liitreaalsusprillide abil holograafilise reaalelusuuruses
stiindmuskoha loomiseks on vaja suurt ruumi, et sisetingimustes mahuks dra veok ning timber
stindmuskoha oleks vdimalik parema olukorrateadlikkuse saavutamiseks teha luuret (Ik 11-13).
Lihtudes katses kasutatud stsenaarium 1 holograafilisest siindmuskohast, et oleks voimalik liikuda

imber siindmuskoha, voiks ruumi suurus olla vihemalt 18 x 8 meetrit.

Selgus, et liitreaalsusprille pole voimalik kasutada paikesepaistelise ilmaga, kuna hologrammi pole
ndha. Selleks, et oleks voimalik 1dbi viia ka vilitingimustes holograafilise siindmuskoha loomine,
kasutas t60 autor katsete ldbiviimiseks ohtust hamarat aega (Katsed EE7, EE8 ja EE9). On teada,
et seda probleemi on vdimalik lahendada, paigaldades HoloLens prillidele sirm, mis aitab luua
hologrammi ka piikesepaistelises keskkonnas. T66 autoril ei olnud seda lisa voimalik proovida ja

sellest tulenevalt selle kohta jareldusi teha ei saa.

Uurimistulemustest lahtudes teeb 10put66 autor jareldused:

1. Selgus, et Eestis on PMJ-de SA-d hinnatud 2016. aastast alates Effective Command metoodikaga
(Polikarpus ja Danilas, 2022, Ik 91-92; Tammik, 2019, Ik 3-5). Hindamispieval kasutatakse
hinnatavate SA uurimiseks XVR OS programmi ja virtuaalset siindmuskohta (kdesolev t66 1k 21).
Kuna katsete 1dbiviimisel selgus, et meeskonna juhtidel on sellealaseid koolitusvoimalusi pigem
vidhe, ndeb 10putdd autor et, tulevikus kasutatakse komandodes Oppuste ldbiviimisel rohkem

liitreaalsusprille. Kuna liitreaalsuses harjutuse lébiviimine on standardiseeritud (kdesolev t66 1k
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22-23, FightAR, 2022, Hofmann, 2022: Ik 4) ja ei vaja erivdljadppega koolitajat, siis piisab iihest

liitreaalsusprille ja LimeSurvey keskkonda tundvast isikust.

2. Korvutades varasemaid tulemusi vOi katsealuste olukorrateadlikkust enne FightAR
holograafilise stindmuskohale sisenemist, ei saa kdesoleva valimiga 10plikke jareldusi teha, vaid
vajalik oleks testida hindamismetoodikat rohkemate katsealustega voi viia 1dbi katsed samade

isikutega teiste stsenaariumitega.

3. Kuna liitreaalsuse kasutamine on olnud maailmas edukas erinevates valdkondades keerulised
operatsioonid, hooldamine, ajalugu jm (kdesolev t66 1k 16), siis on see suurepéraste voimalustega
opikeskkond. Uuringu tulemustest jéreldab t66 autor, et andmed katsealuse olukorrateadlikkuse
hindamiseks enne holograafilisele siindmuskohale sisenemist vajaksid pdhjalikumat eelt66d. T66
autorile ilmnes, et testitavate eelteadmised liitreaalsuse kohta olid kasinad - programm oli vodras,
tegevus oli mitmetahuline ja tekitas segadust. Liitreaalsuse voimalusi tuleks Eesti

padstemeeskondadele pdhjalikumalt tutvustada.

4. FightAR keskkond vajab veel arendamist. Keskkonna rakendustes olevad tolked vajavad iile
vaatamist ja tdpsustamist. Vajalik on lébi viia uurimus suurema valimiga, et saavutada tdoesemad
tulemused. Analiiiisi kdigus selgus, et programmi oli sattunud vale vidirtus, seega on vajalik

tiksikasjalikumalt 14bi testida koik programmi osad.

Lahtuvalt uuringu kdigus ilmnenud asjaoludest teeb t606 autor ettepanekud rakenduse loojatele:

e Holograafilisel siindmuskohal kasutada suhtlemiseks HK ja meeskonnaga raadiojaama, et
ei tekiks segadust, millist infot kellele taheti edastada ja oleks vdimalik harjutada ka
raadiosidet;

e Uksikasjalikumalt 14bi testida kdik programmi osad, et viltida valede viirtuste sattumist
kontrollkiisimustesse ning vajadusel lisada kiisimusi. Variant on salvestada HoloLens
prillidega dppevideo ning seda jagada Pédstemeeskondade liikmetele e-kirja teel. Kaasa
kiisimustik olukorrateadlikkuse kohta. See annaks rakenduse loojatele vdimaluse aru saada

vigadest vastustes ja vdite tdlgendustes.

Autor esitab jargnevad soovitused FightAR keskkonna vididete sOnastuse muutmiseks ja

parandamiseks:
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a. SAT - “Selleks, et deaktiveerida elektriauto, tuleb voti eemaldada autost 5-20
meetrit ning seejdrel iihendada lahti 12-voldine aku”

b. SA14 - “Liiklusonnetusel, kus on kannatanuid, kes iseseisvalt ei liigu, ei ole
teadvusel voi on alust kahtlustada selgroovigastusi, on vaja veenduda kannatanu
hingamisteede avatuses ja stabiliseerida selgroog libi kaelalahase paigaldamise
ning pea ja kaela manuaalse hoidmise”.

. SAI5 - “Zgutt tuleb paigaldada iila- véi alajiseme vigastusest siidame poole”.

Lahtuvalt teoreetilisest uuringust ja teostatud katsetest teeb t60 autor jargnevad ettepanekud

Paisteametile:

e Kuna liitreaalsuse kasutamine erinevates valdkondades on olnud maailmas iisnagi edukas,
tuleks selle voimalusi Eesti padstemeeskondadele pohjalikumalt tutvustada. Oluline oleks,
et Oppijad ja rakenduse kasutajad saaksid liitreaalsuse keskkonnas harjutada ning
kasutatavate voimalustega pohjalikumalt tutvuda. Liitreaalsusprillid voiksid olla igas Eesti

Paistekomandos.
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KOKKUVOTE

Kéesolevas to0s keskenduti PMJ-de olukorrateadlikkuse modtmisele ja muutustele seoses
holograafilise stindmuskoha rakendamisega. T66s otsiti vastust uurimisprobleemile, millised
voimalused loob holograafilise siindmuskoha rakendamine pédédstemeeskonna juhtide viljadppes

olukorrateadlikkuse arendamisel?

Uudse vodimaluse olukorrateadlikkuse uurimiseks loob kaasaegne tehnoloogia holograafiliste
siindmuskohtade viimisega liitreaalsusesse ning selles QASA uurimismeetodi kasutamine. Oluline
on kidesoleva 10put6d uurimisprobleem seetdttu, et ajakriitilises olukorras peavad inimesed,
eelkodige niiteks padstemeeskondade juhid, tegema otsuseid, millest s6ltub teiste inimeste elu,
heaolu, vara ja keskkonna kaitse. Valed otsused vdivad olla drastiliste tagajirgedega. Mida parem

on PMJ olukorrateadlikkus péaéstesiindmuse 1dikes, seda paremaid otsuseid suudab ta teha.

Loputdo eesmirk oli vélja selgitada holograafilise siindmuskoha kasutamise eelised ja voimalused

padstemeeskonna juhtide olukorrateadlikkuse arendamisel.
Uurimistulemustest ldhtudes esitas 10put66 autor jareldused ja ettepanekud:

1. Toost jareldub, et andmed katsealuse olukorrateadlikkuse hindamiseks enne holograafilisele
stindmuskohale sisenemist vajaksid pohjalikumat eeltodd. T6O autorile ilmnes, et testitavate
eelteadmised liitreaalsuse kohta olid kasinad. Koik uus tundub vooras ja vabatahtlikke osalejaid
on uurimuse jaoks raske leida. Liitreaalsuse vdimalusi tuleks Eesti péddstemeeskondadele

pohjalikumalt tutvustada.

2. Korvutades varasemaid tulemusi ja katsealuste olukorrateadlikkust enne FightAR holograafilise
stindmuskohale liikumist ei saa 10plikke jéreldusi teha - valim peaks olema suurem. Kuid juba
praeguse t60 raames selgus, et PMJ-d on viga huvitatud uutest dppemeetoditest ja soovivad, et
neile antaks vOimalus Oppeto6s holograafilise stindmuskohaga rohkem tutvuda ning liitreaalsust

arendataks edasi.

3. Keskkond vajab jdtkuvat arendamist. Keskkonna rakendustes olevad tdlked vajavad
iilevaatamist ja tdpsustamist. Vajalik on ldbi viia uurimus suurema valimiga, et saavutada
toesemad tulemused. Analiiiisi kdigus selgus, et programmis oli sisestatud vale véértus
(praeguseks programmis parandatud ja véairtused timber arvutatud), kuid ikkagi on vajalik

tiksikasjalikumalt 14dbi testida kdik programmi osad ja kiisimustikke tdiendada uute kiisimustega.
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Kéesoleva t60 andmed koguti Eesti pddstemeeskondade juhtidelt vabatahtliku ndusoleku ja
osalemissoovi alusel. Katses osales tiks katsealune korraga ja temaga tegelev katse labiviija. Katse
korraldamiseks oli vajalik suure ja avara ruumi olemasolu. See raskendas mdnevdrra andmete

kogumist ja vdhendas vdimalusi. Katsetes osales 10 testitavat.

Andmed koguti peamiselt kvantitatiivselt ankeetkiisitluse abil, andmeid tdiendati kvalitatiivsel
meetodil vaatluse ja videote analiiiisi kdigus. Andmed struktureeriti, transkribeeriti ja koondati

Exceli tabelitesse, individuaalsete tabelite pohjal loodi koondtabelid.
Ettepanekud programmi parendamiseks:

e Holograafilisel siindmuskohal soovitab t66 autor kasutada suhtlemiseks HK ja
meeskonnaga raadiojaama, et ei tekiks segadust millist infot kellele taheti edastada ja oleks
voimalik harjutada ka raadiosidet.

e Uksikasjalikumalt 14bi testida kdik programmi osad, et viltida valede védrtuste sattumist
kontrollkiisimustesse. Vdimalus salvestada HoloLens prillidega dppevideo. Oppevideo
pohjal vastavad osalejad kiisimustikule olukorrateadlikkuse kohta. Sarnane tegevus annaks

rakenduse loojatele voimaluse aru saada vigadest vastustes ja vdite tdlgendustes.

Ettepanek Péadsteametile:
e Liitreaalsuse voimalusi tuleks Eesti padstemeeskondadele pohjalikumalt tutvustada, et

keskkond ei oleks enam nii uudne ning tdhelepanu ei hajuks olulistelt detailidelt korvale.

L3putdo eesmark sai tdidetud uurimisprobleemile lahenduse otsimisega - selgus, et holograafiline
stindmuskoht on véga laialdaste vdimalustega arengusuund Eesti pddstemeeskondade arengus ja

valjadppes, kuid vajab veel tutvustamist, tiiendamist, arendamist.

Edasise uurimusena oleks vaja laiendada valimi suurust ja viia ldbi pohjalikumad vordlused
tegeliku ja tajutud olukorrateadlikkuse osas kasutades erinevaid holograafilise siindmuskoha

stsenaariume. Kasuks tuleks testida samu katseisikuid erinevate stsenaariumidega.
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SUMMARY

This research focused on the advantages and possibilities of using a visible holographic scene in
the development of situational awareness of rescue team leaders. The data was collected from the
leaders of the Estonian Rescue teams on the voluntary agreement. One subject at a time. The data
was collected quantitatively supplemented by qualitative methods during observation and analysis
of the video. The work sought an answer to the research problem: which implementation gives us

a holographic scene to help to improve situational awareness in the training of PMJ?

The research problem of this thesis is novel and important because in a time-critical situation
people make the decisions on which the life, well-being, property and protection of the
environment of other people depend. Wrong decisions can have drastic consequences. The aim of
the work was to find the possibilities of using a holographic scene in the development and
evaluation of the situational awareness of rescue team leaders. Based on the research results, the

author of the thesis presented conclusions and proposals:

1. The work concludes that the data to assess the subject’s situational awareness before entering
the holographic scene would require more thorough preliminary work. The possibilities of

augmented reality should be more thoroughly introduced to Estonian rescue teams.

2. For more accurate conclusions the sample size should be larger. However, already within the
current work, it became clear that PMJs are very interested in new teaching methods.

3. The FightAR program still needs development. The translations need to be reviewed and refined.

4. It is necessary to carry out a study with a larger sample to achieve truer results.
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Lisa 1. FightAR katse protseduurikirjeldus

Testimiseks vajalikud tehnilised vahendid:

HoloLens prillid (voimalusel lactud, kuna juhe ei vdimalda siindmuskohal vabalt liikuda).

Prillide laenutamiseks taita tabel Sl

Kaks interneti tihendusega arvutit vooluvorgus siindmuskoha kohta kéivate kiisimustele

vastamiseks ja kiisimustike (“vaatleja” ning “kasutaja”) tditmiseks, liks arvutid voib olla

asendatud ka mobiiltelefoniga kui kasutaja soovib tagasisidet anda oma seadmest voi vaatleja

kasutab oma telefoni vaatleja kiisimustiku taitmiseks.

Sobilik ruum testimiseks.

Kui kasutatakse QR koode, siis valguse mdotmiseks modteseade

Testimise protseduur:

1. Kiisida suulist ndusolekut testijalt, et kasutame tema ID koodi talle FightAR &pi testija

numbri tabelis SIIN

2. Registreerida testija punktis iiks nimetatud tabelisse ja teha talle teatavaks tema Testija ID

number, paluda see tal liles markida endale, et ta kasutaks seda koigi kiisimustike tditmise

juures.
3. Avada LimeSurvey kiisimustik:

a. Stsenaarium 1 kisimustik: https://Isurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=et

b. Stsenaarium 2 kiisimustik: https://Isurvey.sisekaitse.ee/828786?lang=et

C. Stsenaarium 3 kiisimustik: https://Isurvey.sisekaitse.ee/6922572?lang=et

d. Stsenaarium 4 kisimustik: https://Isurvey.sisekaitse.ee/537169?lang=et

e. Stsenaarium 5 kisimustik: https:/Isurvey.sisekaitse.ee/2435972lang=et

4. Paluda testijal vastata kiisimustiku sammudele 1-4 ning anda vajadusel suuliselt tdpsustusi

testimiseks valitud stsenaariumi kohta. (stsenaariumite taustainfo inglise keeles on tabelis)
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https://sisekaitse.sharepoint.com/:x:/s/FightARlputd/ET4b2KWMHy1IqbjgP_Vu3nQBZCbG_nibNPOoybzCu-_Jyw?e=qCgEQ2
https://sisekaitse.sharepoint.com/:x:/s/FightARlputd/ET4b2KWMHy1IqbjgP_Vu3nQBZCbG_nibNPOoybzCu-_Jyw?e=qCgEQ2
https://lsurvey.sisekaitse.ee/215912?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/669877?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/215912?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/215912?lang=et
https://sisekaitse.sharepoint.com/:x:/s/FightARlputd/EdSi_2ItIypFlEJsWqmLl0wBz31IK2tsC-HY1BfavN_FZg?e=xDHioB
https://sisekaitse.sharepoint.com/:x:/s/FightARlputd/EdSi_2ItIypFlEJsWqmLl0wBz31IK2tsC-HY1BfavN_FZg?e=xDHioB
https://lsurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/828786?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/828786?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/692257?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/692257?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/537169?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/537169?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/243597?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/243597?lang=en
https://docs.google.com/spreadsheets/d/1V-nQJu92hj3xpZotJg0DbuN0Q3YvpTtu08g9Eg6UoaY/edit#gid=1267588869
https://docs.google.com/spreadsheets/d/1V-nQJu92hj3xpZotJg0DbuN0Q3YvpTtu08g9Eg6UoaY/edit#gid=1267588869

5. Avada HoloLens's sindmuskoht nii, et imber sdidu- ja veoauto on enamvihem voimalik
ruumis liikuda, valida stsenaariumi vastav Case and Load (vt tabel). Stsenaariumi vaatleja

infolehele link tabeli esimeses tulbas.

Scenario
no Case | Dynamicsin = Load Load Substanc Link
noin the app no CMR e (SDS)
app
I I I
1
1 Smoke from 5 Load 5 LPG https://Isurvey.sisekaitse.ee/114281?la
car CMR ng=et
1 1 I
2
1 Smoke from 1 Load 1 Gasoline | https://Isurvey.sisekaitse.ee/8287867la
car CMR ng=et
1 1 I
3
2 Nothing 2 Load2 Ammonia| https:/Isurvey.sisekaitse.ee/692257?la
dynamic CMR ng=et
1 1 I
4
3 Yellow 4 Load 4 H,SO4 | https://Isurvey.sisekaitse.ee/537169%la
puddle CMR ng=et
1 1 I
5
3 Yellow 3 Load 3 Chlorine | https://Isurvey.sisekaitse.ee/243597?la
puddle CMR ng=et

6. HoloLens panna luuretegevust salvestama (fail laadida parast prillidest arvutisse ja faili

nimes kasutada testija ID numbrit ja kuupédeva).

7. Paluda testijal teha siindmuskoha luure kasutades HoloLensi ja vastata suuliselt
kiisimustele kui neid tekib, méngida slindmuskohal olevate isikute rolle. Kasutada

stsenaariumi kaarti ja ohtliku veose dokumentatsiooni.

8. Testija vastab arvutis sammudele 6-10.

9. Paluda testijal tdita kasutajakogemuse kiisimustik: kasutaja
10. Tiéita ise vaatleja kiisimustik vaatleja

11. Ténada siiralt testijat ja leppida kokku uus aeg Oppimiseks ja mOne muu stsenaariumi
lahendamiseks! (Mitut stsenaariumit ilma puhkuseta vahepeal mitte lahendada, kuna prille
tohiks kasutada 45 min jirjest ja kahe stsenaariumi vahel peaks saama inimene Oppida.

Soovitav on umbes kahe nddala pikkune vahe, et jouaks dppida ja natuke ka unustada.)
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https://sisekaitse.sharepoint.com/:w:/s/FightARlputd/EQYf2hZncRVCsfWKZmI4OWkBVbjCiBDG3epgWGPx_TrIbQ?e=WvD0cP
https://drive.google.com/file/d/1y_em_cq3hyuObrcNZedek_so7cybbohJ/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1y_em_cq3hyuObrcNZedek_so7cybbohJ/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1pPSPoqIiOK8_YcE8t63YHMa10Wy_4HHK/view?usp=share_link
https://lsurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=en
https://drive.google.com/file/d/1BDEfSNKXHiXP77RXvpqgvnAxNPJCV0mG/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1BDEfSNKXHiXP77RXvpqgvnAxNPJCV0mG/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/19T-tznLkJitQaDBY6vYFQ--wKOQjx1j3/view?usp=share_link
https://lsurvey.sisekaitse.ee/828786?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/828786?lang=en
https://drive.google.com/file/d/1lbtBbr6stjWSyncDDi7t7_xA6XAW6Jtf/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1lbtBbr6stjWSyncDDi7t7_xA6XAW6Jtf/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1_d0lm6htvGNRuH4AIzZbMzY5v42ev9J6/view?usp=share_link
https://lsurvey.sisekaitse.ee/692257?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/692257?lang=en
https://drive.google.com/file/d/1c0Et5I98C987wqhnmawu92_fJL9VS2ie/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1c0Et5I98C987wqhnmawu92_fJL9VS2ie/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/187Iwfk0Upalj52FLCjA5LDfNud8mMnDG/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/187Iwfk0Upalj52FLCjA5LDfNud8mMnDG/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/187Iwfk0Upalj52FLCjA5LDfNud8mMnDG/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/187Iwfk0Upalj52FLCjA5LDfNud8mMnDG/view?usp=share_link
https://lsurvey.sisekaitse.ee/537169?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/537169?lang=en
https://drive.google.com/file/d/1frDxbq04b57Mp-E_sedqhEjeQLYDzs15/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1frDxbq04b57Mp-E_sedqhEjeQLYDzs15/view?usp=share_link
https://drive.google.com/file/d/1_d0lm6htvGNRuH4AIzZbMzY5v42ev9J6/view?usp=share_link
https://lsurvey.sisekaitse.ee/243597?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/243597?lang=en
https://lsurvey.sisekaitse.ee/669877?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/669877?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/215912?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/215912?lang=et

Stsenaarium nr 1

Lisa 2. FightAR stsenaarium 1

FightAR ipi holograafilise siindmuskoha testimine

Testimise protseduur on kirjas SIIN.

Stsenaarium nr 1 kiisimused kasutajale/testijale on SIIN.

Ava prillides dpp ja sealt Case number 1 ja Load nr 5, video selle stsenaariumi kohta SIIN.

Veok veab:

Veose dokumendid:

Tegemist on LPG ehk vedelgaasiga (rohu all veeldatud propaani ja
butaani segu vedav veok).

Dokumendid kaustas Stsenaarium nr 1 SIIN SDS ja SIIN CMR

lImastik: IImastik: tuul 7km/h, osaline pilvisus, 18 kraadi sooja
Aeg: Kevad, toopéev, 11:20
Asukoht: Anna tdpne aadressi suuliselt, paédsteteenistuja véljasdidupiirkonnas,

selleks tee eelt6dd kaardiga nt siin.

Viljasoidu teade:

Alarmeerimisteade: "Liiklusdnnetus veoki ja sdiduautoga,

voimalikud kannatanud."
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https://sisekaitse.sharepoint.com/:w:/s/FightARlputd/EedPtEfkLMxPgz8kAd5lHOABlg5PGC0QdQB7_4hNxD7Evg?e=OKX1z4
https://sisekaitse.sharepoint.com/:w:/s/FightARlputd/EedPtEfkLMxPgz8kAd5lHOABlg5PGC0QdQB7_4hNxD7Evg?e=OKX1z4
https://lsurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=et
https://lsurvey.sisekaitse.ee/114281?lang=et
https://sisekaitse.sharepoint.com/:v:/s/FightARlputd/EaMTijoP4ttEhMUPA4SkyxoB9Nsgy2Mq5HK9T7fZBznVQA?e=D4REYs
https://sisekaitse.sharepoint.com/:v:/s/FightARlputd/EaMTijoP4ttEhMUPA4SkyxoB9Nsgy2Mq5HK9T7fZBznVQA?e=D4REYs
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/Ef8e0-_qOcNGvieUYwQo-8QBERSS7Fef1Tyl-q0sNf9fZg?e=viIRpJ
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/Ef8e0-_qOcNGvieUYwQo-8QBERSS7Fef1Tyl-q0sNf9fZg?e=viIRpJ
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/EQkBe5Oa1qFEjb77J_mOSPEBBSuxGsX6IZyy4jrPTQ8bVQ?e=aw1WaU
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/EQkBe5Oa1qFEjb77J_mOSPEBBSuxGsX6IZyy4jrPTQ8bVQ?e=aw1WaU
https://www.arcgis.com/home/webmap/viewer.html?webmap=45f7c0b650e54bbda980c181b5a8e8dd&extent=21.3488,57.5497,28.7535,59.719
https://www.arcgis.com/home/webmap/viewer.html?webmap=45f7c0b650e54bbda980c181b5a8e8dd&extent=21.3488,57.5497,28.7535,59.719

Viljakutse saanud

Pane kirja iga komando jaoks kutsungid, kes stindmusele reageerivad

ressurss: ja kasuta tema tooalast kutsungit ja ldhimate komandode kutsungit.
Kui inimene ei ole pédsteteenistuja kasuta kutsungit Kool 11, Kool 12
jne
Alarmeeritud on iiks pdhiauto meeskonnaga 1+5. Uks kiirabi 142 ja
iiks politsei auto (2 ametnikku). Hetkel ei ole rohkem ressursse
alarmeeritud. Sina saabud esimesena siindmuskohale.

Info Helistaja oli korvalseisja, jalgrattaga, kes lahkus stindmuskohalt enne

stindmuskohale paistjate saabumist.

soites:

SGiduaeg onnetuspaika on ... min (vt nt Googli kaardi rakendusest),

aga katsu valida asukoht, et sdiduaeg ei oleks iile 6 minuti.

Hairekeskus teab, et veokil on ohtlike ainete tihistus, kuid mérgistus

pole veel teada.

Kuna sdiduautost ei kostnud mootori hdélt kui see liikus jalgratturist
moodda, voib see olla elektriauto. Veokijuht tundus terve, aga

soiduauto juht vois saada kokkupdrkes viga.

Info stindmuskohal:

Veokijuht (rolli méngib vaatleja) ise kannatada ei saanud, kuid on
mures, et sdiduautost eralduv suits voib pohjustada gaasiplahvatuse.

Avaldab arvamust, et tegu on elektriautoga.

Veokijuhil

info:

olev

(veokijuht voib radkida ka inglise keeles, kuna tegu on rahvusvahelise
veosega, mis pidi minema Paldiskist Slovakkiasse. Mul on olemas
ohtlike veose dokumendid SIIN ja SIIN. Autos on kokku 20 tonni LPG
gaasi ehk vedelgaasi.
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https://www.google.com/maps
https://www.google.com/maps
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/Ef8e0-_qOcNGvieUYwQo-8QBERSS7Fef1Tyl-q0sNf9fZg?e=viIRpJ
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/Ef8e0-_qOcNGvieUYwQo-8QBERSS7Fef1Tyl-q0sNf9fZg?e=viIRpJ
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/EQkBe5Oa1qFEjb77J_mOSPEBBSuxGsX6IZyy4jrPTQ8bVQ?e=aw1WaU
https://sisekaitse.sharepoint.com/:b:/s/FightARlputd/EQkBe5Oa1qFEjb77J_mOSPEBBSuxGsX6IZyy4jrPTQ8bVQ?e=aw1WaU

Soiduauto

vigastused:

juhi

Naine, teadvuseta ja jalast katastroofiline verejooks, sest vasaku jala

amputatsioon.

50



Lisa 3. Kasutaja kiisimustik

Tagasiside: FightARs rakendus - Kasutaja

Teretulemast kasutama FightARs rakendust,

Palume teil anda tagasisidet FightARs rakenduse testsessioonile. Tagasiside andmine
kestab méne minuti.

Privaatsusatted: Kogu informatsiooni kasutatakse vaid projekti 1abi viimiseks ning seda ei
jagata kolmandate osapooltega.

Erasmus+ KA2 FightARs meeskond
http://fight-ar.com/

@ lauriliping1974@gmail.com (pole jagatud) Vaheta kontot
S
* Kohustuslik

<=
S
>

FIGHTARSs
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Testija ID *
Vaatleja poolt antud number, nt. CZ - 1

Teie vastus

Kas testimiseks galibreerisite HoloLens 2 prillid oma silmadele? *

(O Jah
O Ei

Millist FightARs rakenduse osa voi osi testisite? *

Valida v6ib mitu vastusevarianti

] Onnetuspaik

Esmaabi

Deaktiveerimine
Stabiliseerimine ja ldikamisstseen
Auto kere

Auto osad

Ohtlikud an

000000
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Kuidas olete ndus jdrgnevate vdidetega FightARs rakenduse osas?*

Rakendust oli
keeruline kasutada

Olin motiveeritud
rakendust kasutama

Rakenduse
kasutamine oli huvitav

Mind seqgasid
rakenduse
kasutamise ajal teised
mdtted ja asjad

Minu tihelepanu oli
katse/testimise/tunni/
Ulesannete
lahendamize ajal
rakenduze sizul

Tundsin end
rakenduse
kasutamise ajal
pinges olevat

Rakendust oli likine
kasutada

Rakenduse
kasutamine oli kasulik

Rakendus ali
relevantne minu
Oppe/tdd osas

Rakenduse
kasutamine oli vadrt
minu aega

1-Ei
ole

lildse

nus

O

O

2-E
ole
nous

O

O

3- 4-
Meutraalne Moustun

o O

O O

5 -
MNoustun
taielikuk

O

O

Fole
asjakohane

O

O
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Rakendus andis

perfektse

dpikogemuse

FightARs rakendus on
kasutajasdbralik

Mul alid piisavad
erialased teadmised
zelle teema kohta,
miida t6&riist kasitles

Sain rakenduse
kasutamise kaigus
asjakohaseid
teadmisi, arusaamu
vwii kogemusi

Saan saadud teadmisi
ja kogemusi praktikas
rakendada

Kavatsen Spitut
praktikas rakendada

KEogen dpitu
kazutamisel takistusi

Leian, et
seanss/kursus oli
hazti korraldatud

Oppeprotsessi oli
lihtne jdlgida

Leian, et
arusaamatustest oli
lihtne dle saada
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Kuidas olete ndus jargnevate viidetega tehnoloogia kasutamise osas?

Palun mitte vastata kui olete varem sellele juba vastanud

1-Eiale

lldse
nous

Tehnoloogiat

(AR prillid) ali O
mugay
kasutada

Tehnoloogiat

oli lihtne O

kasutada

5_
2-Eiole 3- 4 - Pole

- - Moustun .
nous MNeutraalne Noustum asjakohane
taielikult

O O O O O

O O O O O

Kuidas clete ndus jargnevate vaidetega rakenduse sisu osas? *

1-Ei
ndustu
dldse
Etteantud
dppematerjal O
oli piizav
Eelistaksin
rohkem
visuaalset D
materjali

2 - Ei 3- 4- 2" Pole

Mdustun
ndustu  Neutraalne MNGustun asjakohane
taielikult

O O o O O

Kas sooviksite oma vastuseid selgitada? Palun vastake allpool kiisimustele seoses
FightARs rakenduse edasi arendamisega.
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Mis teile rakenduse puhul meeldib? *

Mbelge visualiseeritud digitaalsete kaksikute interaktsioonile, LMS akendega tBitamisele,
QR koodidega todtamisele, videotele, helidele, kisimuste dlesehitusele,
vastusevariantidele, taimerile, peatikkide pikkusele jne.

Teie vastus

Mis teile rakenduse puhul el meeldi? *

Moelge visualiseertud digitaalsete kaksikute interaktsioonile, LMS akendega téotamisele,
QR koodidega todtamisele, videotele, helidele, kisimuste dlesehitusele,
vastusevariantidele, taimerile, peatiikkide pikkusele jne.

Teie vastus

Milliseid edasiarendusi peaks rakendusele tegema, et see sobiks paremini nii
padstjatele / esmareageerijatele / paastejuhtidele kasutamiseks?

Teie vastus

Muud kommentaarid ja napunaited antud uuringu osas? *

Teie vastus

Euroopa Komisjoni toetus selle viljaande viljatodtamisele el kujuta endast
kinnitust sisule, mis kajastab ainult autorite seisukohti, ja komisjon ei vastuta selles
sisalduva teabe vaimaliku kasutamise sest.

Co-funded by the
Erasmus+ Programme
of the European Union
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Lisa 4. Vaatleja kiisimustik

Tagasiside: FightARs rakendus - Vaatleja

See vorm on mdeldud kasutamiseks vaatlejale, kes on koos dppija / HoloLens2 prillide
kasutajaga, kes samal ajal testib FightARs rakendust.

Kogutud informatsiooni kasutatakse HoloLens2 ja FightARs rakenduse kasutusjuhendite
ette valmistamiseks.

Aitdh toetuse eest!

Privaatsusatted: Kogu informatsiooni kasutatakse vaid projekti 1abi viimiseks ning seda ei
jagata kolmandate osapooltega.

Erasmus+ KAZ2 FightARs meeskond
http://fight-ar.com/

&) liping.lauri@gmail.com (pole jagatud) Vaheta kontot

B

FIGHTARs

&

* Kohustuslik

Vaatleja/uurija nimi

Teie vastus
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Testimise algusaeg *

Kellaaeg

Testija ID *

Palun luua igale isikule unikaalne kood ning jagada seda vastava isikuga, nt. CZ - 1.
Palun lisada eelnevalt loodud unikaalne kood (see on viga oluline, et siduda sessioon
teiste sessioonidega)

Teie vastus

ULDISED DETAILID KASUTAJA KOHTA
Palun lisada info Uks kord kasutaja kohta (mitte testsessiooni kohta).
Selle osa vaib vahele j&tta kui kasutaja teeb mitmendat testimist.

Elukohariik

Valige -

Kasutaja vanus

QO 1518
1925
26-35
36-45

lle 45

O OO0OO0OO

eelistan mitte jagada
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Kasutaja sugu

() Mees
O Maine

O Eelistan mitte jagada

Kas kasutaja koolitab paastjaid v6i on ta Oppija: 6ppur/paastja/esmareageerija?

Mélema valiku kehtimise puhul valida peamine

O Koolitaja
o Oppija: Bppur/padstja/esmareageerija

O Muw:

Kas kasutajal on kogemust liitreaalsuse (AR) kasutamisega koolituste vdi 6ppe
eesmargil?

O Jah
() E

Kui kasutajal on kogemust liitreaalsuse kasutamisega koolituste voi Sppe
eesmdargil, siis mitu aastat?

Kui kogemus puudub, siis palun kirjutada "0"

Teie vastus
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Kui kaua on kasutaja olnud péaasteteenistuses tool voi kui kaua on kasutaja
tootanud esmareageerijana?

Aastates

Teie vastus

INFO PRAEGUSE TESTSESSIOONI OSAS
Palun mérkige baasinfo kasutaja unikaalse testsessiooni osas

Testija infovahetus Hairekeskusega (kirjuta siia Ules nt lUhiraport)

Teie vastus

Milline oli testija kaitsevarustus? (Kas ta nt soovis kasutada hingamisaparaati
luureks voi palus seda teha liilil?)

Teie vastus

Testi 16ppaeg *

Palun mérkige aeg testmise l&pus. Lisakiisimusi voib markida TESTI AJAL voi PEALE
testsessiooni

Kellaaeg
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Millist FightARs rakenduse osa voi osi testis kasutaja EELNEVALT? *

Valida voib mitu varianti

(] Onnetuspaik

Esmaabi

Deaktiveerimine

Stabiliseerimine ja ldikamisstseen
Auto kere

Auto osad

00000

Ohtlikud jd&tmed

Millist osa vai osi FightARs rakendusest testib kasutaja PRAEGUSEL HETKEL? *

Valida voib mitu varianti

G Onnetuspaik

Esmaabi

Deaktiveerimine

Stabiliseerimine ja ldikamisstseen
Auto kere

Auto osad

Ohtlikud ained

00000

61



Millises keeles on FightARs rakenduse dppeinfosiisteem (LMS)? *

O Inglise keeles
() Leedu keeles
O Eesti keeles
() Slovakkia keeles

(O Taehhi keeles

Milline oli valgus testimiskohas? *

Valida kaks varianti

|:| ERE naturaalne valgus akendest

[} KESKMINE naturaalne valgus akendest
|:| MADAL naturaalne valgus akendest
[[] ERE kunstlik valgus (lambid)

|:| KESKMINE kunstlik valgus (lambid)

D VAGA MADAL kunstlik valgus (lambid)

Kas kasutaja kandis korrigeerivaid prille? *

(O Jah
O =

Kas kasutaja kandis maski? *

O Jah
O ®
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Kas HoloLens2 pilti kuvati suurel erkaanil? *

O Jah
() E

Kas testmise vii Oppimise sessioon salvestati? *

O Jah, HoloLens prillidega
() Jah, muu seadmega

O Ei salvestatud

Kui sessioon salvestati, siis kus asub fail ja mis pealkirjaga see on?

Teie vastus

Kas testimise ajal oli ruumis keegi veel? *

Kolmas isik ruumis

O Jah
O =

Kas kasutaja t0Ostis testsessiooni ajal HoloLens2 prillide klaase iiles? *

O Jah
(O Ei
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Lisa 5. Videote transkribeering

EES

1) Kontakt hdirekeskusega olemas, info edastatud. Kontrolliti veoses ladustatavat ainet. Esmasel

luurel tuvastas sdiduautos kannatanu, abi ei suunanud ja vigastusi ei tuvastanud.

Kommentaar siindmuskohalt " Pilt vériseb" (1.40) - kondimisel variseb hologrammipilt. "Mina siis
teen luuret edasi....(1.00) muidugi kaugemalt, aga noh.."(1.05) "Ohuala peaks olema palju
suurem, ma ei tohiks iildse nii ldhedale minna"(1.45) Katse viidi 1dbi Sisekaitseakadeemia
matisaalis, matisaali suurus jdi véikeseks selleks, et liikuda luure tegemiseks turvalisel alal.
Kinnitamata jii siindmuse reageerimisaste, kui palju tehnikat, inimesi vajatakse.
Meeskonnavanemal ununes kéesolevas tegevuses oma kaitsevarustus. Meeskonnale mééras
kaitsevarustuse taseme - liilituda hingamisaparaati. Kaks ja pool minutit peale siindmuskohale
joudmist suunatakse 2. ja 3. pddstja kannatanu juurde. Vahuliini loomine, et véltida siittimisohtu,
oli olemas. Automootorite valjaliilitamine meenus hiljem. Lopuinfo hdirekeskusele - risttee neljast
suunast kinni, vaja liiklust reguleerivaid politseibrigaade, kiirabile antud info kannatanu vigastuste

kohta - zguti paigaldamise kellaaeg jii tdpsustamata.

2) Ajakasutus oli mdistlik, mdned olulised sammud jdid tegemata, see vois tuleneda vodrast

olukorrast ning keskkonna vaoristusest.

3) Rekkajuhi kohta puudus info. Detailid jdid mérkamata - reageerimisastme méédramine,

kannatanu vigastuse méddramine.

4) Katsealusel tundus olevat segadus, kuidas ja kellega ta tihendust vtab voi rddgib. Ta tuli sellega
{isna histi toime. Meeskonnale: "Uuri PAKEST jirgi, millise ainega on tegemist? URO number

1965": "Mis on LPG ohuala? PAKEST vaatad!"

EEG

1) Meeskonna turvalisuse tagamiseks annab késkluse jddda autosse. Nieb ja konetab kannatanut
siindmuskohal, sdiduautos, kuid ei suuda tuvastada vigastust, ei esimesel ega teisel vaatlusel. Kuna
hologramm ei vasta, esitab meeskonnavanem kiisimuse katse lébiviijale "A see on teadvusel muidu

voi? Liigutab voi?(0.50)" Ka suunamisega ei mérka amputatsiooni. Purskav veri videos paistab
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sama tooniga nagu nahk, see voib anda méarku hologrammi héirest. Ka videost néhtub “veri” iihelt
poolt nahatooni, teiselt poolt hologrammi on punane. 3.23 minutil suunab teoreetiliselt oma

meeskonna uuesti tegutsema akuklemmide eemaldamisega. Tegelema kannatanu ja rekkajuhiga.

2) Aega kulub siindmuskoha analiiiisimisele ja vordlemisele varasema VR-keskkonnaga.
Meeskonnavanemal on segadus, et millised ressursid ja kuidas tal kasutada on, kuidas see tegevus

konkreetselt aset leiab?

3) Otsib ja méarkab detaile - molema sodiduki juhtidele podrab tdhelepanu, veokijuhi asukoha

midramatusele, veosele, ohuala méadramisele (kuigi tegevuse 1dpupoole).

4) 2. minutil suunab meeskonna vaatama kannatanu vigastusi ja otsima rekkajuhti, et kiisida veose
kohta ja muud. Kiisimused katse ldbiviijale hologrammil ndhtava vdi mittendhtava kohta,
kinnituskiisimused - kas sdiduauto kannatanu on teadvusel? Kommentaar: “Tahaks vaadata
PAKEST aine kohta.” Tahab ise vaadata, mitte hiirekeskuselt kiisida ega meeskonda suunata.
Mitmeid kordi on segaduses, et mis edasi juhtub, et kui ta kdskluse voi suunise on andnud.

Iseseisvalt tegutsedes jdi informeerimata héirekeskus.

EE7

1) HK informeerimine luure alguses. Luure siindmuskohal, sdiduauto vaatlus, kannatanu vaatlus,
seisundit ei hinnanud. Suunised meeskonnale. Informeerimata jd4b kannatu seisund. Késklus on
evakueerida, kuid selgitamata jdéb, et tegemist on amputeerunud jasemega. Luure kdigus tuvastab,
et veokis ei ole juhti. Ohuala méadramine, 50 meetrit, liikklus sulgeda. Kui kannatanu paistetud, siis

soiduauto katmine vahuga, et vélistada siittimisoht. Sdiduauto eemaldamine veoki alt vintsi abil.

2) Aeg kulub. Meeskonnavanem ei saa aru, kuidas ta tdokorraldusi peaks jagama. Ei saa aru, mida

ta tegema peab.

3) Mirkas kannatanu seisundit, kuid ei teinud jéareldust, ega andnud tegutsemisjuhist. Mérkas

veokijuhi puudumist, ohtliku aine mérgistust, ohuala loomist.

4) Politseile suunis veokijuhi leidmiseks. Kiirabile kannatanu andmine, kuid mitte selgete ja

arusaadavate korraldustega. Palus HK-I tuvastada gaasilise aine margistusega. Stindmuskoht oli
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kantud Gue, hoovialale. Katset segas hiline parkija. Ei reageerinud koheselt palvele teise kohta
litkuda.

EES8

1) Auto jéetud eemale. Suhtlus HK-ga. Néeb autos kahte isikut. Tuvastab veoki vairalt. Parandab.
Info hédirekeskusesse, kidsklused meeskonnale. Infopéaring hairekeskusest, kordab saadud infot.
Néeb kannatanut, kuid ei paranda kannatanute arvu ega seisundit. Kaasa votmed akuklemmide
eemaldamiseks, et vihendada siittimisohtu. Kannatanu paastmise info selgesdnaliselt 7.00 minutil,
enne seda oli oma meeskonna sinna suunanud, aga ei saanud aru, kas tegevus toimus. 7.35 minutil
parandab HK infot, et sdiduautos siiski liks kannatanu ja tegemist jala amputatsiooniga. Késklus
paigaldada zgutt. Kisklus otsida rekajuhti ja tuvastada sdiduki omanik. Paring meeskonnale, kas
tegevused tehtud? Jah tehtud. Akuklemmid maha vdetud, jahutada tsisterni osa. Uhendus Tartu
P5-ga.

HK-ga kontakt - Tostab reageerimisastme kahele (varasemat siindmuse astme madramist ei olnud).
P5 - olukorra kirjeldus, ohualaks miiratud 50 meetrit. Kannatanu kées, vajalik edasi tegeleda

tsisterniga, kutsuda keemiahaagis.
2) Metsaveok, ohtliku aine tsistern.
3) Pohjalik, kuid oluline info jé&db eristamata - mis tiilipi veosega on tegemist.

4) Suhtlus HK, kannatanu, meeskonnaga. Konkreetne info hairekeskusesse, palve tuvastada aine.
Meeskonnale info - kannatanud, aine. Kasutada esmaseid kaitsevahendeid - hingamismask, kaasa
esmaabikott ja survestatud liin. Palub abi ohtliku aine tuvastamisel. "Kas mu meeskond on juba

auto juures?" - segadus selles osas, kas eelmise kdskluse peale on juba midagi toimunud.

EE9

1) Kontakt HK-ga. PMJ luurel. Liigub timber veoki. Annab kogutud info edasi. Paring tuleohtliku
aine kohta. Fikseerib info lekete kohta, ndhtavat ei leket ei ole. Suunab meeskonna padstma

kannatanut. Politseil palub sulgeda tee. Suunamisel uurib kannatanut lahemalt - fikseerib lahtise
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luumurru, mdni aeg hiljem parandab, et jalga polegi. Suunab Zgutipaigalduse ja fikseerib kellaaja.

Info keskusele - kannatanu kées, iile antud kiirabile. Politsei tegeleb edasi sdidukitega.
2) Kiisib korduvalt, et kas veel on midagi vaja?
3) Detailid jddvad mirkamata, suunamine ei toeta tegevust.

4) PMJ suhtleb iseenda, hdirekeskuse, meeskonna ja katse ldbiviijaga.
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Lisa 6. FightAR lopuseminaril esitletud 10put66 poster

Lauri Liping

(lauri.liping@kad.sisekaitse.ee)

B

FIGHTARs

HOLOGRAAFILISE SUNDMUSKOHA RAKENDAMINE
PAASTEMEESKONNA JUHTIDE
OLUKORRATEADLIKKUSE ARENDAMISEL JA
HINDAMISEL

Léputdd uurimisklsimused:

1. Kuidas on v@imalik arendada PMJ-de olukorrateadlikkust kasutades selleks
litreaalsuses kuvatavat holograafilist sundmuskohta*?

2. Kuidas on vdimalik m&dta olukorrateadlikkust ja — mdistmist kasutades selleks
litreaalsust ja holograafilist sindmuskohta?

3. Millised on PMJ-de hinnangud liitreaalsuse toel olukorrateadlikkuse arendamisele?

Loputdd eesmark

on valja selgitada holograafilise sindmuskoha kasutamise eelised ja vbimalused
paastemeeskonna juhtide olukorrateadlikkuse arendamisel ja hindamisel.

Uuring ja sellesse panustamine:

1. Leida vdimalusi liitreaalsuse ja holograafilise sindmuskoha kasutamiseks
meeskonnavanemate olukorrateadlikkuse mddtmisel ja hindamisel.

2. Uurida meeskonnavanemate olukorrateadlikkuse muutuseid holograafilise
stindmuskoha kasutamisel.

3. Testida holograafilisi suindmuskohti ja kasutajate tagasiside pdhjal teha ettepanekuid
programmi arendamiseks ning parendamiseks.

*holograafiline stindmuskoht - (holographic scene) liitreaalsuse prillide abil kuvatud optiline ruumiline kujutis
seadme kasutaja poolt valitud keskkonnas maaratletud alast, kus saavad viibida siindmusega seotud inimesed ja
tehnika, kus paiknevad kannatanud ja asitdendid ning esinevad siindmusest pdhjustatud kahjustused (Liping,
2023).
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