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SAZETAK: Odredivanje antropometrijskih mjera i bioloskih znacajki ljudskog tijela konvenci-
onalnim nacinom slozeno je i dugotrajno. Uvodenjem novih racunalnih metoda (SABALab)
moguce je brzo i tocno odredivanje svih vaznih tjelesnih velicina kako bi se dimenzije i obli-
ci elemenata okolisnog radnog sustava cestovnog motornog vozila prilagodili vozacu. Proces
upravljanja motornim vozilom izvodi se uz potrebnu kontrolu vida. Tijekom upraviljanja mo-
tornim vozilom potrebne vidne sposobnosti iskazuju se prepoznavanjem slozene strukture dje-
lovanja, raspoznavanjem raznovrsnih oblika, boja te brzinom i tocnoscu reagiranja na temelju
vidnog zapazaja. Upravijanje motornim vozilom izvodi se u prostoru koji od vozaca zahtijeva
izrazito dobre vidne sposobnosti i one su odlucujuce za koordinaciju pokreta, brzinu reagiranja
i tocnost izvodenja. Radno mjesto vozaca pripada zatvorenom tipu s malim tlocrtnim povrsina-
ma i sjedeCim polozajem tijela koje je pogodno za ergonomijsko i biomehanicko oblikovanje.
Staticke i dinamicke antropometrijske velicine odnose se na kinematiCke osobine vozaca i bitan
raspored djelatnih elemenata kokpita koji omogucuju potreban stupanj kontrole vida i radnih
aktivnosti tijekom sudjelovanja u prometnom okruzenju.

Kljucne rijeci: digitalna tjelesna antropometrija, 3D biomehanicki modeli, virtualizacija vidnog
polja, sigurnost u prometu

uUvobD Trenutna primjena racunala i racunalnih gra-
ficko—analitickih CAD/CAM programskih rjeSenja

Dosadasnje biplanarne analize ljudskog giba- u istrazivanju oblikovanja i odredivanja ergono-

nja bile su simplificirane kao segmentalne analize
dvodimenzionalnih projekcija razli¢itih prostor-
nih ravnina (sagitalna, frontalna itd.). SABALab
pristupom izvrsit Ce se stvarna 3D analiza radnog
djelovanja vozata cestovnog motornog vozila
koja ukljucuje cjelokupnu morfologiju i asimetri-
ju pokreta ljudskog tijela tijekom sudjelovanja u
prometu.

*Prof. dr. sc. Jasna Jurum-Kipke, Katedra za opte programske sa-
drzaje u Zavodu za prometno-tehnitka vjestacenja Fakulteta prometnih
znanosti, Sveucilista u Zagrebu, dr. sc. Dubravka Hozjan, Katedra za
prometnu infrastrukturu u Zavodu za prometno planiranje Fakulteta
prometnih znanosti, Sveucilista u Zagrebu, dr. sc. Sarajko Baksa, SA-
BALab, Laboratory for Digital Art and Science, Cakovec.

mijskog i biomehanickog sklada izmedu dimenzi-
ja covjeka i okoliSnog prostora te njegovih radnih
poloZaja i pokreta, tzv. CAEA (Computer Aided
Ergonomy Analyses), znanstveno je nepotpuna i
neodredena glede digitaliziranih aproksimacija
okolisnih sustava i uporabe samo statisticki de-
finiranih racunalnih humanoidnih modela, i to
uvjetno samo nekih svjetskih populacija. Odatle
proistjece potreba za novim interaktivnim meto-
dama i postupcima primjene visoko sofisticiranih
racunalnih tehnologija i uredaja u konstrukciji,
projektiranju i oblikovanju racunalnih biomeha-
nickih te virtualno antropometrijskih i antropodi-
namickih tjelesnih modela, poglavito hrvatske po-
pulacije, u suodnosu s 3D digitalno generiranim
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okolisnim sustavima motornih vozila. Nadalje,
potrebno je istraziti lokomociju stvarnih osoba ti-
jekom upravljanja u prometnom okruzenju, gene-
rirati pripadno digitalno gibanje i pridruZziti ga ra-
¢unalno izvedenim 3D humanoidnim modelima.

Uvodenjem racunala i racunalnih 3D SABA-
Lab programskih rjeSenja omoguceno je za razli-
cite digitalno generirane virtualne okolisne su-
stave motornih vozila ukljutivanje individualnih
virtualnih humanoidnih modela na kojima je mo-
guce interaktivno provesti sva potrebna obliko-
vanja i izmjene u stvarnom vremenu, $to nadalje
rezultira ergonomskim i biomehanickim pobolj-
Sanjima djelatnih okolisnih sustava temeljenih na
digitalnim izmjerama ljudi. Izradom navedenih
trodimenzijskih modela omogucavaju se i potreb-
ne korekcije dimenzija tjelesnih segmenata, t¢ime
se omogucava i individualizacija analiziranog
subjekta $to u postojetim antropopodacima nije
moguce (Baksa, Muftic, 2007.).

Kognitivna znanstvena virtualizacija u funk-
ciji sigurnosti u prometu moze se opisati kao ra-
cunalno podrzana ergonomijska analiza (CAEA)
antropometrijskog oblikovanja djelatnih okolisnih
sustava cestovnih motornih vozila u svrhu prila-
godbe radnog okolisa i djelatnih elementa antro-
pometrijskim mjerama i psiholosko—fizioloskim
osobinama ljudi, kao sto je vidljivo na slici 1
(Taborsak, 1994.).
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Slika. 1. Djelatni okolisni sustav covjeka

Figure 1. Humans operating ambient system

Buduti da se primarni zadatak virtualizacije
u funkciji sigurnosti u prometu sastoji u prilago-
davanju fizikalnih uvjeta rada psihofizioloskim i
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biomorfoloskim svojstvima vozaca, potrebno je
iznaci takav postupak djelovanja koji u najvetoj
mogucoj mjeri odgovara svojstvima covjeka. Ta
svojstva promatraju se pomocu njegovih struk-
turnih i biomehanickih znatajki koje u radnim
procesima upravljanja zauzimaju odredeni vitalni
prostor. Ratunalna 3D virtualizacija omogucava
iznalazenje potrebnih podataka i interpretaci-
ju odredenih rezultata s obzirom na morfoloska
svojstva ljudskih €imbenika unutar kompleksnog
sustava ljudi i njihovih pripadnih okoli$nih susta-
va prometa.

DIGITALNA TJELESNA
ANTROPOMETRIJA

Poznavanje dimenzija tijela i pojedinih tjele-
snih segmenata vozaca te njihovih biomehanic-
kih znatajki djelovanja temelj je pristupa izrade
virtualnih 3D modela koji su u stanju vjerno simu-
lirati i vizualizirati realne osobe. Glede toga razvi-
jen je racunalni program “ErSABA” koji s ulaznim
podacima tjelesne visine, teZine i spola tovjeka
te poloZaja pri radu utvrduje dvadesetdvije karak-
teristitne antropometrijske velitine za sjedece i
stojeCe radne pozicije (slika 2).
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Slika 2. “ErSABA” zaslonski prikaz
Figure 2. “ErSABA” dlisplay

U svrhu izrade virtualnih modela u stvarnoj
korespondenciji s njihovim realnim izvorima za
potrebe ovog rada primijenjen je sustav prostor-
nog digitalnog trodimenzionalnog tjelesnog ske-
niranja “BodySABA”.

Na slici 3 prikazan je Body Capture and Mea-
surement System “BodySABA” tijekom digitali-
zacije ispitivanog muskog modela.
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Slika 3. “BodyS ABA” sustav
Figure 3. “BodySABA” system

Ratunalnim pristupom uzimanja antropo-
metrijskih velicina tjelesnih mjera moguce je za
svakog pojedinca odrediti i nekoliko stotina ti-
suca koordinatnih mjernih totaka koje opisuju
prostorni oblik i volumen tijela mjerene osobe.
Trodimenzionalni digitalni tjelesni skener sa 3D
tjelesnim mjernim sustavom “BodySABA” namije-
njen je prostornom 3D skeniranju objekata u cilju
izrade virtualnih 3D humanoidnih modela.

Biomehanicka analiza mehanizama gibanja
tovjeka vrlo je slozena i zahtjevna, pa zbog toga
autori rabe digitalno generirane virtualne 3D ka-
raktere ratunalnog kinematickog i lokomotornog
sustava kao kod tovjeka. Na temelju unutarnjeg
kinematickog modela ljudskog tijela izraduje se
racunalni kinematicki model koji sluzi kao pokre-
tacka osnova za konstrukciju i karakternu anima-
ciju virtualnog 3D karaktera (Mufti¢, Baksa, Bak-
sa, 2005.).

Tradicionalni pristup animaciji 3D karaktera je
uporaba animacije klju¢nih kadrova. Suvremen,
vrlo popularan, brz i precizan, ali i nadasve finan-
cijski zahtjevan animacijski pristup temelji se na
uporabi “Motion capture (mocap)” sustava. Ovi
sustavi u mogucnosti su automatski detektirati po

krete i kretnje stvarnih ljudskih aktera. VatoSABA
1.2. Motion Capture system digitalizira stvarno
snimljena gibanja ljudi u korespondirajuca pona-
Sanja virtualnih 3D karaktera i novi je SABALab
pristup racunalnoj karakternoj 3D animaciji koji
objedinjuje minimalna ulaganja i lakotu izrade
kao kod animacije klju¢nim kadrovima i preci-
znost te brzinu izrade kao kod uporabe automat-
skih slijednih sustava (Baksa, Skoko, Baksa, 2001.).
Na slici 4 prikazan je izdvojeni isjecak snimanja
VatoSABA sustavom ispitivanog vozaca.

Slika 4. Snimanje sustavom dinamicne tjelesne
antropometrije “VatoSABA”

Figure 4. Recording using the system of dynamic
anthropometry “VatoSABA”

ANTROPOMETRIJSKE
VELICINE COVJEKA

Poznavanjem antropometrijskih mjera, vidnih
polja i zona dosega dijelova tijela moguce je er-
gonomsko konstruiranje i oblikovanje sjedeceg
radnog mjesta (Baksa, Skoko, Baksa, 2001.). U
Tablici 1 prikazane su karakteristitne antropome-
trijske mjere za izdvojene slutajeve Zena visine
170,0 cm te muskaraca visine 180,0 cm.
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Tablica 1. Karakteristicne antropometrijske mjere
muskaraca i zena

Table 1. Characteristic anthropometric measures of
males and females

Vrijednosti
Oznaka i naziv antropometrijske
antropometrijske mjere mjere (cm)
Zene Muskarci

A Stojeca visina 170,0 180,0
B Visina otiju (stojeca) 158,6 169,0
C Visina ramena 138,2 148,2
D Visina lakta nad podom 106,3 111,3
E Visina koljena (stojeta) 50,7 52,3
F Raspon ruku 170,0 191,0
R R
H Duljina podlaktice sa sakama 44,3 49,3
| Sirina ramena 40,8 47,3
K Debljina trupa (grudi) 25,8 23,4
L Sirina bedra 35,3 32,8
M Visina sjedenja 86,5 92,1
N Visina otiju kod sjedenja 75,1 81,1
O Visina ramena kod sjedenja 55,7 61,3
P Visina lakta kod sjedenja 22,1 23,4
R gssgr?jgos'( koljena od leda kod 65,0 62,7
S Sjedecta duZina bedra 86,5 49,3
T Visina sjedenja nad podom 44,3 46,7
U Visina bedra kod sjedenja 14,4 13,4
\ Duljina stopala 25,8 27,8
X Sirina stopala 9,2 10,2
Y DuZina 3ake 17,9 19,8

Na temelju visine, tezine i spola Covjeka te
preciznosti i poloZaja pri radu ili odmoru moguce
je s gledista ergonomije totno odrediti dimenzi-
je idealno oblikovanog prostora za svaku osobu
ponaosob. Poznavanjem antropometrijskih mjera
i primjenom racunalne opreme i ratunalnih 3D
programa moguce je vrlo ucinkovito i brzo prove-
sti ergonomijsko modeliranje dimenzija i oblika
elemenata okoline kako bi se oni prilagodili ¢o-
vjeku.

Za pogodno oblikovanje radnog mjesta voza-
¢a cestovnog motornog vozila te potrebne rad-
ne metode u sustavu Covjek - vozilo — prometno
okruzenje uz utinkovito izvodenje upravljackih
aktivnosti tijekom voZznje potrebno je cjelokupni
sustav prilagoditi vozatu. Jer, on zbog anatomi-

je tijela, mogutnosti izvodenja pokreta i osobnih
sposobnosti (prirodnih i stecenih), Cini sastavni dio
sustava s najvise promjenjivih varijabli. Ovi poda-
ci sadrzani su u statickim i dinami¢ckim mjerama
antropometrijskih veli¢ina i temelj su pogodnog
trodimenzionalnog ratunalnog oblikovanja. Na
slikama 5 i 6 prikazani su centilni grafovi visina
prema dobi za musku i Zensku hrvatsku populaci-
judo 18 godina (MILUPA, 2007.).
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Slika 5. Centilne krivulje visina prema dobi za musku
populaciju do 18 godina

Figure 5. Percentile curves of heights according to the
age for the male population up to 18 years
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Slika 6. Centilne krivulje visina prema dobi za zensku
populaciju do 18 godina

Figure 6. Percentile curves of heights according to the
age for the female population up to 18 years
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POGLED | VIZUALIZACIJA VOZACA

Znacenje vidnih kutova je vrlo znatajno za
oblikovanje radnog mijesta vozata, buduti da
oni odreduju maksimalna vidna polja, optimalna
vidna polja i vidokruge nastale pomakom glave
u kojima je obuhvaceno prometno okruZenje uz
zahvatne zone tjelesnog djelovanja.

U procesima rada vozat moze prenijeti stan-
dardnu liniju vida, kojom ostvaruje potrebnu kon-
trolu, a prema anatomskim mogucnostima svojeg
vidnog sustava na sljedete natCine: okomitom i
vodoravnom rotacijom otiju, okomitim, vodorav-
nim ili boénim pomakom glave i dvojako zdruZe-
nim pomacima ociju i glave.

Pri oblikovanju radnih uvjeta i rasporedu ele-
menata rada potrebno je da se kontrola pomocu
vidnog sustava ostvari unutar udobnih anatom-
skih mogucnosti prenosenja linije gledanja, Sto
uveliko pridonosi nizem stupnju zamora i vecoj
koordinaciji pokreta.

Anatomska konstrukcija oka omogucuje pre-
nosenje standardne linije vida kao tzv. jednoo-
kog ili dvookog pogleda (slike 7 i 8). U okomitoj
ravnini (slika 7) u odnosu na standardnu liniju
vida, granica gornjeg vidnog polja iznosi 50°, a
granica donjeg vidnog polja 70°. Udobna rotacija
ociju u okomitoj ravnini prema standardnoj liniji
vida iznosi oko 30° i unutar tih granica normalno
ljudsko oko razlikuje boje. Prilikom oblikovanja
radnih mjesta vozaca za iskazivanje vidnih polja
u okomitoj ravnini primjenjuje se normalna linija
vida. Standardna linija vida od 0° je vodoravna li-
nija vida ostvarena pri okomitom poloZzaju glave.
Prirodna ili normalna linija vida je za stojeci radni
poloZzaj spustena za 10° od standardne linije vida,
dok je za sjedeci polozaj ona spustena za 15° is-
pod standardne linije vida.

Granica vida desnog oka za jednooki pogled
u vodoravnoj ravnini (slika 8) je od 94° do 104°
na desnu stranu od standardne linije vida, dok u
lijevu stranu iznosi 62°. Iste vrijednosti odnose se
i za lijevo oko. Jednookim pogledom se iskazuju
samo anatomske mogucnosti oka. Unutar promet-
nog okruZzenja kontrola pomoctu vida ostvaruje se
dvookim pogledom. U sklopu ostvarenih vidnih
polja moguce je prepoznavanje rijeci (= 10 do
209, simbola (+ 30° i razlikovanje boja (+ 609);
(Panero, Zelnik, 1987.).

Ova razmatranja narocito su bitna pri obliko-
vanju automobila za radne sustave gdje je potre-
ban visoki stupanj usredototenosti vida, a pre-
nosenje i koncentracija pogleda znatajna je za
donosenje odluka ili nastavak rada. Instrumenti
na koje se usredotocuje pogled trebaju biti smje-
Steni na istoj udaljenosti od otiju (kalotna povrsi-
na kugle), cime se uklanja akomodacijski skok, pa
se tako utvrduje povoljni raspored instrumenata
ili opreme pri oblikovanju kokpita automobila i
radnih prostora gdje je potrebno donosenje brzih
i tocnih odluka.

i
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Slika 7. Vertikalne vidne osi i vidna polja
Figure 7. Vertical sight axes and fields of sight
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Slika 8. Horizontalne vidne osi i vidna polja
Figure 8. Horizontal sight axes and fields of sight
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Pri radu u radnim sustavima gdje je potreban
visok stupanj vizualne kontrole nuzno je kokpit
vozila tako oblikovati da se koriste vidne zone
koje se nalaze u udobnom podrucju prenosenja
pogleda pomakom linije gledanja i u udobnom
podruCju rotacije ocCiju i pokreta glave. Kutovi
prenoSenja pogleda ostvareni prednjom fleksijom
glave i rotacijom otiju ovise o radnom poloZaju
vozaca (Gradjean, 1991.).

BIOMEHANICKI 3D HUMANOIDNI
MODELI

Prilikom modeliranja segmenata ljudskog ti-
jela geometrijskim oblicima potrebno je uvesti
neke pretpostavke i pojednostavljenja. Ljudsko ti-
jelo sastoji se od heterogenog materijala te su mu
svojstva razlicita za razlicite dijelove. Osim toga,
postoje razlike u masi segmenata prilikom gibanja
glede razlicitog broja skupina misica koji sudje-
luju pri izvrsavanju pokreta pojedinih segmenata
tijela, a nacelno pripadaju drugim segmentima.
Unatot navedenim karakteristikama, pretpostav-
lieno je da su segmenti kruta tijela medusobno
spojena u zglobovima.

Takoder, pretpostavljena je jednolika gustoca
po poprecnom presjeku te duz uzduZzne osi segme-
nata. Slijedeca je pretpostavka simetricnost grade
tijela kako bi se dobile simetricne vrijednosti za
lijeve i desne ekstremitete. Pri oblikovanju trupa
nacelno je prihvacena simetrija kod koje sredisnja
sagitalna ravnina dijeli tijelo na simetricnu lijevu i
desnu stranu, a sredisnja ceona ili frontalna ravni-
na na simetricni prednji i straznji dio, pa je stoga
trup oblikovan simetricnim geometrijskim tijelom
s obzirom na sagitalnu i frontalnu ravninu (Baksa,
Skoko, Baksa, 2001.).

Nacelno se uz postovanje navedenih pretpo-
stavki i pojednostavljenja, tijela virtualnih bio-
mehanickih modela oblikuju sa 16 geometrijskih
krutih tijela spojenih zglobovima. Glava i vrat
smatraju se jednim segmentom, a od gornjeg di-
jela trupa odijeljeni su ravninom okomitom na
uzduZznu os glave koja prolazi grlenom rupom (su-
prasternale). Trup je podijeljen na tri dijela — gor-
nji, srednji i donji dio, odnosno prsni ko3 (thorax),
trbuh (abdomen) i zdjelicu (pelvis). Ravnina koja
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predstavlja granicu izmedu prsnog kosa i trbuha
prolazi kroz vrsak prsne kosti, a trbuh i zdjelica
odijeljeni su ravninom koja prolazi kroz pupak.
Zdjelica se proteze od pupka do zglobova kuko-
va. Segmenti donjih i gornjih ekstremiteta utvrde-
ni su dijeljenjem udova u zglobovima ravninama
koje su okomite na uzduZzne osi segmenata. Nat-
koljenica se proteze od zgloba kuka do zgloba
koljena, potkoljenica od koljena do gleznja, a
gleZanj predstavlja granicu izmedu potkoljenice i
stopala. Ruka se dijeli na nadlakticu, podlakticu i
Saku s granicama u ramenom zglobu, laktu i zglo-
bu Sake. To znaci da vjernost prikaza ljudskog ti-
jela ovisi o unaprijed definiranom broju presjeka,
pri cemu je segmente tijela potrebno dijeliti na
manje dijelove.

EKSPERIMENTALNI DIO

IstraZivanja utvrdivanja biomehanickih velici-
na za prosudbu lokomocije ljudskog djelovanja
ispitivanog mjernog entiteta i dimenzionalne iz-
mjere promatranog djelovanja unutar automobila
BMV M5 izvr$ena su u realnom okoliSnom susta-
vu (Zagreb) i ratunalnom laboratoriju SABALab
(Cakovec).

Glede uporabnih odlika SUV automobila,
oblikovanje i konstruiranje pored sigurnosnih,
kvalitativnih, estetskih i modnih trendova mora
zadovoljiti i odredene ergonomsko-biomehanic-
ke kriterije vezane uz vozace kao krajnje korisni-
ke tih automobila. Autori su iz tog razloga proveli
3D znanstvenu virtualizaciju unutar racunalno
generiranih modela automobila i veteg broja
izvedenih humanoidnih virtualnih modela voza-
¢a i sudionika prometa u obliku djece koja istrta-
vaju na kolnicki trak prometnice, i to u najnepo-
voljnijem slucaju, u sagnutom tjelesnom poloZzaju
(npr. posezanjem za odbjeglom loptom), ¢ime im
se ukupna stojeta visina smanjuje, rezultirajuci
znatnim doprinosom u njihovoj “nevidljivosti” od
vozaca. Vizualizacija je ostvarena pomocu racu-
nalno izvedenog 3D modela automobila i ratu-
nalne karakterne animacije digitalno generiranih
osoba razlicitih antropometrijskih grada obaju
spolova. Antropometrijska izmjera tijela obavlje-
na je uporabom racunalnih programskih sustava
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staticne tjelesne antropometrije “ErSABA”, susta-
va prostornog digitalnog trodimenzionalnog tjele-
snog skeniranja “BodySABA” te sustava dinamic-
ne tjelesne antropometrije “VatoSABA”.

Na slici 9 prikazana je virtualizacija Zicanog
modela automobila BMW M5 uz pripadni 3D ra-
cunalno izvedeni humanoidni model vozatca Zzen-
skog spola.

Slika 9. Virtualizacija radnog djelovanja vozaca
Figure 9. Virtualization of driver’s operation

REZULTATI

Na slici 10 dan je slikovni prikaz virtualizacije
pogleda vozata tjelesne visine 175 cm u tri zone
predotene pravokutnicima: zoni optimalno hori-
zontalno upotrebljivog binokularnog vidnog kuta
i ostvarenog vidnog polja od 15°, zoni optimalnog
vidnog polja od 30° i zoni maksimalnog horizon-
talnog vidnog polja jasnog pogleda od 60°. Ispiti-
vani subjekt na slici je R. Baksa, djevojcica u dobi
od 4 godine, stojece tjelesne visine od 104 cm i
56 cm ukupne visine izmjerene tijekom poseza-
nja za loptom u cutetem poloZzaju dohvata.

Slika 10a prikazuje navedenu djevojcicu na
udaljenosti od Tm do odbojnika automobila,
kao i na slikama 10b na udaljenosti 2 m i 10c
na udaljenosti od 3 m. Prosjetni vozac hrvat-
ske populacije s odgovarajuce vozatke pozicije
unutar SUV automobila nije u stanju detektirati
dijete koje se nalazi ispred vozila, tek na slici
10d, kada je dijete udaljeno 4 m od vozila on
zapaza dijete i to samo djelomi¢no u obliku gor-
njeg dijela njegove glave. Na slici 10e, 5 m od

odbojnika automobila, zapaZzanje se prostire do
razine trupa, a tek na slici 10f, na udaljenosti 6 m
od automobila vozat vidi cijelu figuru djeteta.

g, [

A

Slika 10. Znanstvena virtualizacija pogleda vozaca
Figure 10. Scientific virtualization of the driver’s sight

ZAKLJUCCI

Radni okolisni sustav kokpita automobila mora
biti prilagoden ljudskom tijelu kako bi se bez pre-
tjeranog zamaranja, a s punom ucinkovitoscu iz-
vrsavali zahtjevi koje namece aktivno sudjelova-
nje vozila unutar prometnog okruzenja.

Rezultati provedenih antropometrijskih i bio-
mehanickih istraZivanja ljudskih aktivnosti tije-
kom upravljanja SUV motornim vozilom omogu-
cuju konstrukciju totnih i pouzdanih virtualnih,
digitalno generiranih ratunalnih humanoidnih
modela i pripadnih okolisnih sustava za CAVEA
(Computer Aided Virtual Ergonomy Analyses)
istrazivanja slozenih trodimenzijskih gibanja ¢o-
vjeka i njegove interakcije bilo kao vozaca unu-
tar putnicke kabine automobila, bilo kao pjesaka
unutar prometnog okolisnog sustava.
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Rezultati provedenih istrazivanja zonskih vid-
nih polja i kutova upucuju na razmjerno log vidni
kontakt vozata SUV motornog vozila s ostalim
sudionicima u prometu, poglavito djece nizih tje-
lesnih visina ili osoba koje se nalaze na pravcu
kretanja vozila, a nisu u otekivanom uspravnom
tjelesnom polozaju.

Navedeno moZe rezultirati prometnim ne-
srecama i sa smrtnim posljedicama zbog toga
§to vozac sa svoje pozicije tijekom upravljanja
motornim vozilom nije u mogucnosti detektirati
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COGNITIVE SCIENTIFIC VIRTUALIZATION IN THE
FUNCTION OF TRAFFIC SAFETY

SUMMARY: Determining the anthropometric measures and biological characteristics of the hu-
man bodly using the conventional method is complex and time-consuming. The introduction of
new computer methods (SABALab) allows fast and precise determining of all the important body
values in order to adapt the dimensions and forms of elements in the operating ambient system
of the road motor vehicle to the driver. The process of motor vehicle driving is performed with
the necessary control of sight. While driving a motor vehicle, the necessary visual capabilities
are expressed by recognizing the complex structures of actions, identification of diverse forms,
colours, and the speed and precision of reactions based on the visual observation. The motor
vehicle control is carried out in space and requires extremely good driver’s sight capabilities, de-
cisive for the coordination of movements, speed of reaction, and precision of performance. The
driver’s workplace is of a confined type with small layout area and a sitting position of the body
which is suitable for ergonomic and biomechanical design. Static and dynamic anthropometric
values refer to the kinematic capabilities of the driver and important arrangement of operating
elements of the cockpit allowing the necessary degree of vision control and operating activities
during the participation in the traffic environment.

Key words: digital body anthropometry, 3D biomechanical models, virtualization of the field of
sight traffic safety

Original scientific paper
Received: 2007-11-20
Accepted: 2008-01-16





