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1. EESMARK

Kirjeldada teekatte ebatasasuste ja roopa sligavuse modtmine riikliku jarelevalve teostamisel.

2. KASITLUSALA

Kéesolev juhend késitleb teekattes olevate ebatasasuste, teekattes olevate roobaste, kinnisdidetud
lumes voi karedas jdds roopa siigavuse ja ebatasasuste modtmist.

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 ndoukogu direktiiv 2014/32/EL mddtevahendite turul kittesaadavaks
tegemist kéisitlevate liikmesriikide 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
Modtja fikseerib modtmise asukoha.
4.2. Kasutatavad seadmed

Nduded modtevahenditele:
1) modtelatt ja moodtekiil(ud): standardile EVS-EN 13036-7:2003 vastavad 3-m mdotelatt ja
mootekiil(ud).

4.3. Modotelati ja kiiluga voimalikud moédodetavad korgusmootmed:

1. | Roopa suurim siigavus profiili jdlgiva meetodiga Maddoteulatus

Roopa siigavus ja ebatasasused kinnisdidetud lumes voi karedas jéds ,
T (1+120) mm
3. | Teekatte ebatasasuste mootmine



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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4.4. Ettevalmistustood

Teekate puhastakse lahtistest osistest.

4.5. Mootmine

Mootelatt asetatakse teekattele ja moodtekiilu abil moddetakse teepinna ja lati modteserva vaheline

kaugus, surudes kiilu lati all olevasse tithimikku kuni torkeni.

4.5.1. Roopa suurim stigavus profiili jalgiva meetodiga. Roopad on risti teed olevad ebatasasused,
mis on sdiduki rataste poolt pohjustatud kulumise, jéreltihenemise vOi ebapiisava
kandevdime tagajirjel tekkinud deformatsioonid. Profiili jdlgiva mddtmismeetodi puhul
arvestatakse roopa siigavuse mootmisel sdidujidlgede vahelise alaga (harja korgusega) (EVS-
EN 13036-8:2006 punkt 5.4 kohaselt). Teekate puhastatakse lahtisest osistest. Roopa
stigavus moddetakse iihelt poolt teekatte serva ja harja vahelisest mottelisest tasapinnast
ning harja ja sdidutee telgjoone vahelisest mottelisest tasapinnast. Visuaalselt hinnatakse,
kus on roopa suurim siigavus. Kalibreeritud modtelati ja -kiilu (EVS-EN 13036-7:2003) abil
moddetakse suurim kaugus lati mddteserva ja teepinna vahel.

4.5.2. Katendikihtide ebatasasuste mdotmine toimub kalibreeritud 3 meetrise modtelati ja -kiilu
(EVS-EN 13036-7:2003) abil. 3 meetrine mdotelatt asetatakse ebatasasusele ja mdddetakse
suurim kaugus lati mdodteserva ja teepinna vahel.

4.5.3. Roopa siigavus ja ebatasasused kinnisdidetud lumes voi karedas jads. Mdotelatt asetatakse
roopa vOi ebatasasuse harja(de)le ja moddetakse suurim kaugus lati modteserva ja teepinna
vahel kalibreeritud modtelati ja -kiilu (EVS-EN 13036-7:2003) abil.

4.5.4. Modtmistulemused timardatakse 14hima ndiduni.

4.5.5. Modtmistulemust parandatakse kalibreerimistulemuste parandite vorra, lahutades need
modtetulemusest.

4.6. Moodiste tootlemine

Mootmistulemused protokollitakse.

4.7. Mootemairamatuse hindamine

4.7.1. Liitmodtemadramatus u koosneb statistiliste meetoditega saadud liitmooteméadramatusest .4
ja muude meetoditega leitud liitmddteméadramatusest up ning leitav valemiga

— 2 2
u= \Ju, +tuy .

Kordusmootmisetel saadud moodiste standardhélve arvutatakse seosest

= 2

kus n on korduste arv, x; on kogumi uk51kvaartus, x on kogumi keskmine viirtus.

Standardhélbe vaib votta vordseks standardmaidramatusega uy.

Muude meetoditega leitud liitmddtemadramatus up iseloomustatakse standardhilvetega, mis

pOhinevad eeldatud tdendosusjaotustel.

Liitstandardméédramatuse u moodustavad jargmised médramatust pohjustavad grupid:

a) mootevahendi poolt pohjustatud médramatus umr. Aluseks voib votta modtevahendi
kalibreerija poolt antud modtemddramatuse U. Suurused tuleb iile viia
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standardmdidramatuse tasemele, s.t. k = 1. Reegliparaselt on taatlemisel ja kalibreerimisel
rakendatud katteteguri £ vairtust 2, sel juhul umr = A max/ 2 vO1 umr = U/2;

b) kordusmodtmiste médramatus urgp , mis on leitav vidheste, alla 5 kordamise korral
jargmiselt. Kui mdotmistulemuseks on x;, siis tuleb votta aluseks moodtetulemuste
erinevuspiir - X; =Xmax - Xmin Jja eeldades tulemuste ristkiilikjagunemist on
standardméidramatus: urer=x:/ 213 ;

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

- analoogniituril ug = 1 skaalajaotis / 243,
- digitaalniituril ug = 1 numbrisamm / V3;

d) moddteprotsessi /- meetodi poolt pdhjustatud médramatus ur;

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

4.7.2. Konkreetsete pikkusparameetrite modtmisel on komponentideks liitmidramatuse up tasemel
k=1 jargmised mojurid:
a) kalibreerimisel mddtevahendi ndidule saadud parandi laiendméédramatus
umr = U/2 =0,08/2 = 0,04 mm;
b) lugemi votmise, sh parallaks ja imardamine, méaramatus;
- mdotepiirkond 1 kuni 10 mm, ugg =1/ 23 = 0,29 mm,
- modtepiirkond tile 10 kuni 120 mm, uge = 2,5 /23 = 0,72 mm;
¢) erinevustest meetodi nduete tditmisel (mdotejou kdikumine ja suurus, algus- ja 1dpp-
punkti asukoha hélve, modteliini hdlve baaspinna suhtes, sh ldbivajumine ning
mitteparalleelsus voi mitteristseis jne):
- modtepiirkond 1 kuni 10 mm, ur = 0,02 mm,
- mootepiirkond iile 10 kuni 120 mm, ur - 0,24 mm
d) keskkonnatingimustest, eriti temperatuurist, pohjustatud madramatus:
- mootepiirkond 1 kuni 10 mm, ug - 0,05 mm,
- modtepiirkond iile 10 kuni 120 mm, ug - 0,2 mm;
e) modtevahendi ndidu triiv (soltuvalt kasutamise ajast, saadakse hooldusandmetest).

Mooteprotseduuri jargimisel on mooteprotsessi liitmAiramatus iihele mo6tmisele
mootepiirkonnas 1 kuni 10 mm u;.;0 = 0,3 mm ja mootepiirkonnas 10 kuni 120 mm wu;9.120 =
0,8 mm, kusjuures komponendi ruudud on summeeritud ruutjuure all.

4.7.3. Laiendmifdramatus k = 2 ja normaaljaotuse puhul:

- mootepiirkonnas 1 kuni 10 mm U190 =2 0,3 =0,6 mm ja

- modbtepiirkonnas iile 10 kuni 120 mm Ujg.120 =2+ 0,8 = 1,6 mm.
4.8. Tulemus

Modtmistulemus loetakse nduetele vastavaks mddtemédramatuse piirides.
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