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1. EESMARK

Kirjeldada teel riikliku jérelevalve teostamisel pikkuste mdotmist laserkaugusmdotjaga ja
moddulindiga.

2. KASITLUSALA

Kéesolev juhend kisitleb teedel pikkuste modtmist laserkaugusmodtja ja mdddulindi abil.

3. SEOTUD DOKUMENDID

e Mooteseadus

e Majandus- ja taristuministri 13.12.2018. a méérus nr 64 “Nouded mooteprotseduurile ja moodtja
erialasele padevusele ning padevuse hindamise ja tdendamise kord”

e FEuroopa Parlamendi ja ndukogu direktiiv 2014/32/EL mddtevahendite turul kittesaadavaks
tegemist késitlevate litkmesriikide digusaktide tihtlustamise kohta

e Majandus- ja taristuministri 14.07.2015 méérus nr. 92 .. Tee seisundinduded”

e Majandus- ja taristuministri 03.08.2015 méérus nr. 101 ., Tee ehitamise kvaliteedi nduded*

4. MOOTEMEETOD
4.1. Objekti vastuvotmine mootmiseks

Mootja fikseerib modtmise asukoha

4.2. Kasutatavad seadmed
Nouded mootevahenditele:

1) laserkaugusmodtja: seade on moeldud siseruumides ja Oues vahekauguste modtmiseks
projitseeritud laserkiire abil.

2) moddulint: jaotisevddrtus vdhemalt 1 mm, mddteulatus peab tagama pikkusmodtme
modtmise ilma modtevahendit edasi tdstmata.



https://www.riigiteataja.ee/akt/112122018057
https://www.riigiteataja.ee/akt/118122018017
https://www.riigiteataja.ee/akt/118122018017
https://eur-lex.europa.eu/legal-content/ET/ALL/?uri=celex:32014L0032
https://eur-lex.europa.eu/legal-content/ET/ALL/?uri=celex:32014L0032
https://www.riigiteataja.ee/akt/115072015013?leiaKehtiv
https://www.riigiteataja.ee/akt/107082015001?leiaKehtiv
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4.2.1. Laserkaugusmo66tjaga moodetavad pikkusmootmed:
Jrk nr | Méodetav objekt Madteulatus
1 Teega kiilgneval alal asuva objekti ja sdiduraja serva vaheline
kaugus .
2 Kiilgnihtavus (0,1+30)m
3 Lumevallide vaheline kaugus
4.2.2. Mo60odulindiga moddetavad pikkusmootmed:
Jrk nr | Méodetav objekt Maoéteulatus
4 Kiilgnihtavus
- - 1=+
5 Lumevallide vaheline kaugus (0,1+30) m
6 Rohu kdrgus (0,1 +3)m
4.3. Ettevalmistustood

Laserkaugusmdotja paigaldatakse statiivile. Vajadusel paigaldatakse kiire vastuvotmise ekraan
statiivile vai libelliga varustatud tugijalale.

4.4.
44.1.

442

4.4.3.

4.4.4.

4.4.5.

4.4.6.

4.4.7.
4.4.38.

Mo6otmine

Laserkaugusmddtja paigaldatakse roobiti moddetava pikkusmddtmega. Punktide vahelist
kaugust moddetakse projitseeritud laserkiire abil. Punktide vaheline kaugus kuvatakse
laserkaugusmddtja ekraanil (meetrites).

Moodulindiga modtmisel tuleb see paigaldada roobiti moddetava pikkusmddtmega ja
paralleelselt aluspinnaga. Moddulint ei tohi olla keerdunud. Mdddulindi pingutusjoud
modtmisel ei tohi iiletada mddteriistale margitut, kuid mitte tile 20 N (2kg).

Tee kaitsevoondis asuva objekti ja soiduraja serva vahelist kaugust modddetakse
laserkaugusmodtja ja vajadusel vastuvotuekraani abil.

Kiilgndhtavust moddetakse kiilgkraavi vélisservast voi selle puudumisel mulde alumisest
servast voi nende puudumisel sdidutee vélisservast.

Lumevallide vahe. Mdddetakse mooddulindiga mdlemal pool teed olevate lumevallide
alumiste servade vahelist kaugust.

Rohu kdorgus. Rohu korgust mdddetakse moddulindiga maapinnast kuni rohulible (korre)
iilemise otsani.

Umardamine lihima detsimeetrini.

Mootmistulemused  protokollitakse. Vajadusel  parandatakse =~ mootmistulemust
kalibreerimistulemuste (laserkaugusmdotur 2 mm) voi modteseadmest tulenevate parandite
(laserkaugusmodturi kinnitusava kaugus modtepunktist 70 mm) vorra, lahutades need
modtetulemusest (2 mm).
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4.5.
4.5.1.

4.5.2.

Mootemaaramatuse hindamine

Liitmdotemédramatus u koosneb statistiliste meetoditega saadud liitmdotemédramatusest w4
ja muude meetoditega leitud liitmootemédramatusest up ning leitav valemiga

2 2
U= Ju, +uy .

Kordusmootmisetel saadud mdddiste standardhélve arvutatakse seosest

1 N2
§= JmZm -x)",

kus n on korduste arv, x; on kogumi lksikvddrtus, x on kogumi keskmine véértus.

Standardhélbe voib votta vordseks standardméiramatusega u.

Muude meetoditega leitud liitmddteméadramatus up iseloomustatakse standardhélvetega, mis

pohinevad eeldatud tdendosusjaotustel.

Liitstandardmédramatuse # moodustavad jargmised midramatust pohjustavad grupid:

a) moodtevahendi poolt pohjustatud médramatus umr. Aluseks vOib vdtta mddtevahendi
kalibreerija poolt antud mddteméadramatuse U. Suurused tuleb iile viia
standardmdiramatuse tasemele, s.t. k = 1. Reeglipdraselt on taatlemisel ja kalibreerimisel
rakendatud katteteguri £ vaartust 2, sel juhul umr = A max/ 2 V01 umr = U/2;

b) kordusmodtmiste médramatus urep , mis on leitav vidheste, alla 5 kordamise korral
jargmiselt. Kui modtmistulemuseks on x;, siis tuleb votta aluseks modtetulemuste
erinevuspiir - X; =Xmax - Xmin Jja eeldades tulemuste ristkiilikjagunemist on
standardméaaramatus: urer=x./ 23 ;

¢) lugemi votmise madramatuse urg (s.h. resolutsiooni ja parallaksi viga) hinnangu aluseks
vOib votta analoogndituri juhul viiksema skaalajaotise védrtuse (1 jaotis) ja
digitaalndituri  juhul védiksema vahe numbernditude vahel ja arvestades
ristkiilikjagunemist:

- analoogndituril ug = 1 skaalajaotis / 243,
- digitaalndituril ug = 1 numbrisamm / V3;

d) modteprotsessi /- meetodi poolt pohjustatud médramatus ur;

e) keskkonnast pohjustatud médramatus ug, mis on peamiselt pohjustatud temperatuuri
mojust modtesiisteemile ja objektile.

Konkreetsete pikkusparameetrite modtmisel on komponentideks liitmééramatuse up tasemel

k=1 jargmised mdjurid:

a)  kalibreerimisel mddtevahendi niidule saadud parandi laiendméiramatus' umr = U/2 =

0,6/2=10,3 cm;

b)  lugemi vdtmise midramatus', uge = 0,1/ V3= 0,06 cm;

c)  mooteprotsessi / -meetodi poolt pohjustatud miadramatus ur (algus- ja 16pp-punkti

asukoha hilve, mitteparalleelsus v3i mitteristseis, jne), ur = 10 cm;

d)  keskkonnast pdhjustatud miiramatus!

e)  modtevahendi ndidu triiv (sOltuvalt kasutamise ajast, saadakse hooldusandmetest).

! Kuivérd mdjurid on vorreldes mddteprotsessi pdhjustatud miiramatusega ebaolulised, siis
neid liittméddramatuse méaramisel ei arvestata
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Mooteprotseduuri jirgimisel on mooteprotsessi liitmédramatus iihele m6otmisele jargnevad:
- teega Kkiilgneval alal asuva objekti ja séiduraja serva vahelise kauguse ja
kiilgnihtavuse mootmise korral # =10 cm;
- lumevallide vahelise kauguse ja rohu kdorguse mootmise korral u =5 cm.
Seejuures on komponentide ruudud summeeritud ruutjuure all.

4.5.3. Laiendmidramatus k = 2 ja normaaljaotuse puhul on laiendméiiramatus:

- teega Kkiilgneval alal asuva objekti ja soiduraja serva vahelise kauguse ja
kiilgnihtavuse mootmise korral U=2- 10 = 20 cm;
- lumevallide vahelise kauguse ja rohu kérguse moétmise korral U=2-5=10 cm.

4.6. Tulemus

Modtmistulemus loetakse nduetele vastavaks modtemédramatuse piirides.
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