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To0s osalesid:

AS Teede Tehnokeskus:

Marek Truu arendus ja uuringute osakond, juhataja

Sven Veskioja arendus ja uuringud osakond, projektijuht
Anti Kasuk arendus ja uuringud, geoinformaatik

Ailar Pokk arendus ja uuringud, ruumiandmete anallitik

Eyevi Technologies OU:

Timo Tamm tehniline spetsialist
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VALITOODE SUSTEEMIDE JA SEADMETE KIRJELDUS

Valitéddel pildimaterjali kogumiseks kasutatakse Uhte kaameraslsteemi, mis

koosneb jargmistest seadmetest:

1. Sfaariline kaamera Ladybug 5+, peamised naitajad: 6 sensorit, kokku 30
megapiklsit, resolutsioon 2048 x 2448, kaamera on sobiv korge

resolutsiooniga piltide kogumiseks liikuvalt masinalt, sailitades seejuures

pildi teravuse.

Pilt 1. Sfaariline kaamera Ladybug 5+

2. Inertsiaal GPS susteem Advanced Navigation Spatial Dual, mis omab
erinevaid sensoreid nagu guroskoop, magnetomeeter, rohusensorid,
akseleromeeter ning RTK GNSS vastuvotjaid, mille abiga saavutatakse

tapne ja usaldusvaarne asukoht piltide sidumiseks ruumis.

Pilt 2. Inertsiaal GPS siisteem Advanced Navigation Spatial Dual

3. Lidarskanner Velodyne VLP 16, 16 kanaliga 3D lidar, millel on 360 kraadi

vaatevali. Sobib punktipilve kogumiseks liikuvalt masinalt.
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Pilt 3. Lidarskdnner Velodyne VLP 16

Kogu seadmestik on paigutatud tugijalale, mis omakorda asub sdiduauto katusel.
Seadmeid juhitakse operaatori poolt autost, labi sinna paigutatud arvuti.
Seadmete kaitamiseks mdeldud programmid on loodud Eyevi Technologies OU

arendajate poolt.

Pilt 4. Salvestusseadmete paigutus sdidukile
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VALITOODE METOODIKA KIRJELDUS
Valitdode labiviimise metoodika on valja kujunenud pikaajalise kogemuse pohjal.

Peamine metoodiline lGlesanne on labida ette antud teede vorgustik voimalikult
optimaalset teekonda moédda. Selleks kasutatakse navigeerimise tarkvara, mille

aluseks on Tellija poolne teede alusandmestik.

Teeldigud kaetakse terviklikult ja valditakse duplikaatandmete kogumist ja
korduvaid Ulesodite. Lisaks teeldigu kulgemisele on oluline silmas pidada andmete
kvaliteeti (pildi ja GPS-i osas). Laiemad teed soidetakse ldabi vOimalikult tee
keskjoone lahedal, et kogutav pildimaterjal kataks Uhtlaselt kogu tee laiuse koos
teepeenardega. Ristmikel jalgitakse teede ristumiskohtade eriparasid, et kogu tee

pind oleks pildi alasse haaratud taielikult, kuid voimalikult vahese dubleerimisega.
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KALIBREERIMISE ARUANNE

Moddistustapsuste kontroll-10ik asub maanteel 11505 (Vaela tee), 1,0 kilomeetril,
O6biku bussipeatuse juures (Tallinna ringtee poolt parempoolne peatus).
Kalibreerimine teostati 20.03.2025.

Pilt 5. Moodistustapsuse kontroll-1digu lildplaan

Viidi Iabi jargnevad moddistused:

1. Katte laius, servajoonte siseklilgede vaheline. M6ddetud elektriposti korvalt;
2. Katkendliku teljejoone markeerinute vaheline kaugus;

3. Uks katkend &arejoon bussipeatuse ees;

4. Bussitasku katte laius. M0ddetud alumisest esimesest valgest aarekivist kuni

jooneni, ilma joone laiust arvestamata;

5. Ootepaviljoni pindala. Mootmist alustatud ja I0petatud valge aarekiviga. Laius

moddetud ilma aarekivide laiust arvestamata;

6. Haljasala laius — sOidutee katte servast kuni kdnnitee katte servani. M6ddetud

tahisposti korvalt.
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Tabel 1. Kalibreerimistulemused Vaela teel

. . Tulemused Erinevus
M&o6tepunkt m/i - —
Eyevi | Looduses vahe m/ii-le %
nr.1 m 9,65 9,75 -0,10 -1,0
nr.2 m 1,00 1,00 0,00 0,0
nr.3 m 3,00 3,00 0,00 0,0
nr.4 m 2,85 2,90 -0,05 -1,7
nr.5 m2 14,54 14,70 -0,16 -1,1
nr.6 m 2,00 2,02 -0,02 -1,0
Moddistustulemuste keskmine erinevus: 0,8

Lukusta zoom Panoraam

Pilt 6. Vaela tee mootepunktide asukohad

Moddistustapsuste kontrolli tulemused on naha eelpool toodud pildil, kus
moddetava objekti juures olevad rohelised numbrid on EyeVi rakenduses saadud
mootmistulemused ja punased numbrid on samade objektide pikkused moddetuna

mooddulindiga looduses.

Kontrolli tulemused on toodud tabelis, kus on ndha, et mdédtmistulemuste erinevus

Vaela 10igul keskmiselt 0,8 %.
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