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II

(Muud kui seadusandlikud aktid)

MAARUSED

KOMISJONI MAARUS (EL) 2016/646,
20. aprill 2016,

millega muudetakse miirust (EU) nr 692/2008 seoses viikeste sdiduautode ja kommertsveokite
(Euro 6) heitega

(EMPs kohaldatav tekst)

EUROOPA KOMISJON,
vottes arvesse Euroopa Liidu toimimise lepingut,

vottes arvesse Euroopa Parlamendi ja ndukogu 20. juuni 2007. aasta méirust (EU) nr 715/2007, mis kisitleb
mootorsdidukite tiitibikinnitust seoses viikeste sdiduautode ja kommertsveokite (Euro 5 ja Euro 6) heitmetega ning
soidukite remondi- ja hooldusteabe kittesaadavust, () eriti selle artikli 5 15iget 3,

ning arvestades jargmist:

(1) Madrus (EU) nr 715/2007 on iiks Euroopa Parlamendi ja ndukogu mairuses 2007/46/EU () ette ndhtud tiiiibikin-
nitusmenetlust ksitlevatest eraldiseisvatest digusaktidest.

(2)  Médrusega (EU) nr 715/2007 on nihtud ette, et uued kergeveokid peavad vastama teatavatele heitkoguste
piirvéértustele, ning kehtestatud teabele juurdepddsu lisanduded. Selle maaruse tipsed tehnilised rakendussatted
voeti vastu komisjoni médrusega (EU) nr 692/2008 ().

(3)  Komisjon on méiruses (EU) nr 692/2008 kehtestatud tiiiibikinnitusega seotud menetlusi, katseid ja ndudeid oma
uuringutele ja komisjonivilistele allikatele toetudes pdhjalikult analiiiisinud ja leidnud, et Euro 5/6 sdidukite
tegelikus liikluses teel tekkivad heitkogused iiletavad oluliselt heitkoguseid, mida on mdddetud regulatiivses uues
Euroopa sdidutsiiklis (New European Driving Cycle, NEDC), eriti diiselsdidukite NO,-heite osas.

(4)  Mootorsdidukite tiiiibikinnituse heitega seotud ndudeid on Euroopa standardite kasutuselevdtmise ja hilisema
labivaatamisega jark-jargult oluliselt karmistatud. Kuigi iildiselt on sdidukite heitkogused reguleeritud saasteainete
osas oluliselt vahenenud, siis diiselmootorite NO,-heite osas ei ole seda toimunud (eriti kergsdidukite puhul).
Seetdttu on vaja olukorra parandamiseks votta meetmeid.

(5)  Madruse (EU) nr 715/2007 artikli 3 1dikes 10 madratletud katkestusseadmed, mis vihendavad heitekontrolli taset,
on keelatud. Hiljutised sindmused on ndidanud, et selles aspektis tuleb nduete tditmise tagamist tugevdada.

() ELTL171,29.6.2007, Ik 1.

() Euroopa Parlamendi ja ndukogu 5. septembri 2007. aasta direktiiv 2007/46/EU, millega kehtestatakse raamistik mootorsdidukite ja
nende haagiste ning selliste sdidukite jaoks mdeldud siisteemide, osade ja eraldi seadmestike kinnituse kohta (raamdirektiiv) (ELT L 263,
9.10.2007, 1k 1).

(®) Komisjoni 18. jl)luli 2008. aasta madrus (EU) nr 692/2008, millega rakendatakse ja muudetakse Euroopa Parlamendi ja ndukogu maarust
(EU) nr 715/2007, mis kisitleb mootorsdidukite tiiiibikinnitust seoses viikeste sdiduautode ja kommertsveokite (Euro 5 ja Euro 6)
heitmetega ning sdidukite remondi- ja hooldusteabe kittesaadavust (ELT L 199, 28.7.2008, 1k 1).
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Seepirast on asjakohane nduda, et tootja poolt tiiibikinnituse andmisel kohaldatava heitekontrollistrateegia iile
tehtaks paremat jirelevalvet, jirgides pohimétteid, mida juba kohaldatakse raskeveokite suhtes vastavalt maarusele
(EU) nr 595/2009 (Euro VI méirus) ja selle rakendusmeetmetele.

(6)  Diiselsdidukite NO,-heite probleemi lahendamine peaks aitama vihendada praegu piisivalt korget NO,-kont-
sentratsiooni timbritsevas dhus; nimetatud kontsentratsioon kujutab endast suurt ohtu inimeste tervisele.

(7)  Komisjon moodustas 2011. aasta jaanuaris koiki huvitatud sidusrithmi koondava toorithma, et tootada vilja
tegelikus liikluses tekkivate heitkoguste (real driving emission, RDE) katsemenetlus, mis peegeldaks paremini teel
moddetud heitkoguseid. Pirast pdhjalikke tehnilisi arutelusid on sel eesmirgil kasutatud midruses (EU)
nr 715/2007 osutatud vdimalust, st kaasaskantavaid heitemddtesiisteeme (portable emission measurement
systems, PEMS) ning piirnormide mitteiiletamise (not-to-exceed, NTE) pShimdtet.

(8)  Tuginedes sidusriihmadega CARS 2020 protsessis () kokkulepitule, tuleks RDE katsemenetlused kehtestada kahes
etapis: esimese iileminekuperioodi ajal tuleks katsemenetlusi kasutada ainult jirelevalve eesmirgil ning pérast seda
tuleks neid kasutada koos siduvate koguseliste RDE nduetega kdigi uute titiibikinnituste ja uute sdidukite puhul.

(9)  RDE katsemenetlused voeti kasutusele komisjoni médrusega (EL) 2016/427 (3. Niiid on vaja kehtestada
koguselised RDE nouded, et piirata sdidukite heitgaase koikides tavapérastes kasutustingimustes kooskolas
maaruses (EU) nr 715/2007 sitestatud heite piirvdartustega. Selleks tuleks arvesse votta modtmismenetluste
statistilisi ja tehnilisi ebatdpsusi.

(10)  Selleks et vdimaldada tootjatel tootmist jirk-jargult RDE normidele vastavaks kohandada, tuleks Ioplikud
koguselised RDE néuded kasutusele votta kahes jdrjestikuses etapis. Esimeses etapis, mis peaks algama 4 aastat
parast kuupdevi, mil Euro 6 standardi kohaldamine muutub kohustuslikuks, tuleks kohaldada vastavustegurit 2,1.
Teine etapp peaks algama 1 aasta ja 4 kuud pirast esimest etappi ja selle puhul tuleks nduda mairuses (EU)
nr 715/2007 sitestatud NO,-heite piirvddrtuse 80 mg/km téielikku jdrgimist; sellele lisaks tuleks kohaldada
marginaali, mis vOtab arvesse kaasaskantavate heitemddtesiisteemide (PEMS) kasutamisega kaasnevat tdiendavat
moOtemadramatust.

(11)  Kuigi on oluline, et RDE katse hdlmaks kaiki voimalikke sdidusituatsioone, tuleks samal ajal viltida olukorda, kus
katsetatava sdidukiga sdidetakse ettekavatsetult selliselt, et saavutada katse positiivne vdi negatiivne tulemus mitte
soiduki tehnilise soorituse, vaid ekstreemse sdiduviisi tulemusena. Seepidrast voetakse selliste olukordade
lahendamiseks kasutusele RDE katsete tdiendavad piirtingimused.

(12) Iga konkreetse PEMS-teekonna sdidutingimused on juba oma laadilt sellised, et need ei pruugi tdielikult vastata
soiduki kasutamise normaaltingimustele. Seepirast vdib selliste teekondade heitekontrolli rangus varieeruda.
Sellest tulenevalt ja et votta arvesse mddtmismenetluste statistilisi ja tehnilisi ebatdpsusi, vdidakse tulevikus votta
iga konkreetse PEMS-teekonna suhtes kohaldatavate NTE-heitepiiride puhul arvesse selliste teekondade
karakteristikuid, mida kirjeldatakse teatavate moddetavate parameetritega, mis on seotud niteks sdidudiinaamika
vOi tookoormusega. Sellise pShimotte jirgimine ei tohiks ndrgendada RDE katsemenetluse keskkonnamdju ega
tohusust, mida tuleks tdendada eelretsenseeritud teadusuuringuga. Lisaks tuleks PEMS-teekonna heitekontrolli
ranguse hindamisel arvesse votta iiksnes parameetreid, mida saab igustada objektiivsete teaduslike pohjustega,
mitte itksnes mootori, saastetdrjeseadme vdi heitekontrollisiisteemi kalibreerimisega.

(13) Pidades silmas vajadust kontrollida NO_-heidet linnas, tuleb viivitamata kaaluda RDE katse linna-, asulavilise ja
kiirteesdidu suhtelise kaalu muutmist, tagamaks, et praktikas saavutatakse viike vastavustegur, mis kujutaks
endast kolmandas RDE digusaktide paketis sdidudiinaamikaga seotud tdiendavat piirtingimust, mille iiletamise
korral kohaldatakse laiendatud tingimusi alates esimese etapi alguskuupdevadest.

(") Komisjoni teatis Euroopa Parlamendile, ndukogule, Euroopa Majandus- ja Sotsiaalkomiteele ning Regioonide Komiteele ,CARS 2020:
Euroopa konkurentsivoimelise ja jatkusuutliku autotodstuse tegevuskava“ (COM(2012) 636 1oplik).

(*) Komisjoni 10. mértsi 2016. aasta méddrus (EL) 2016/427, millega muudetakse maarust (EU) nr 692/2008 seoses viikeste sdiduautode ja
kommertsveokite (Euro 6) heitega (ELT L 82, 31.3.2016, 1k 1).
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(14) Komisjon jilgib RDE katsemenetluse suhtes kohaldatavaid sitteid ja kohandab neid, et votta arvesse uusi
soidukitehnoloogiaid ja tagada sitete tShusus. Samuti kontrollib komisjon igal aastal 1&pliku vastavusteguri
taseme asjakohasust, pidades silmas tehnika arengut. Eelkdige kontrollib ta kaht PEMSi heiteandmete hindamisel
kasutatavat meetodit, mis on kehtestatud mairuse (EU) nr 692/2008 TIIA lisa liidetes 5 ja 6, eesmirgiga tootada
vilja ithtne meetod.

(15)  Seepérast on asjakohane miirust (EU) nr 692/2008 vastavalt muuta.

(16) Kiesoleva mairusega ettenahtud meetmed on kooskdlas mootorsdidukite tehnilise komitee arvamusega,

ON VASTU VOTNUD KAESOLEVA MAARUSE:

Artikkel 1

Maéirust (EU) nr 692/2008 muudetakse jérgmiselt.
1) Artiklile 2 lisatakse punktid 43 ja 44:

,43. ,pohiline heitekontrollistrateegia“ (edaspidi ,BES“) — heitekontrollistrateegia, mis on aktiivne mootori
kiituskiiruse ja -koormuse vahemikus, kui heitekontrolli abistrateegia ei ole aktiveeritud;

44. tiiendav heitekontrollistrateegia“ (edaspidi ,,AES“) — heitekontrollistrateegia, mis aktiveerub ning asendab vdi
muudab BESi teataval konkreetsel eesmirgil ja reageerib konkreetsetele tmbritseva keskkonna ja/voi
tootingimustele ning on kasutusel iiksnes nimetatud tingimuste korral.“

2) Artikli 3 ldikes 10 asendatakse kolmas 16ik jargmisega:

,Kolme aasta jooksul parast madruse (EU) nr 715/2007 artikli 10 15ikes 4 nimetatud kuupievi ja nelja aasta jooksul
parast artikli 10 1dikes 5 nimetatud kuupievi kohaldatakse jargmisi satteid:*

3) Artikli 3 16ike 10 punkt a asendatakse jargmise tekstiga:
LA lisa punkti 2.1 ndudeid ei kohaldata.
4) Artiklile 5 lisatakse 16iked 11 ja 12:
,11. Tootja esitab ka laiendatud dokumentatsiooni, mis sisaldab jargmist teavet:

a) teave koikide AESide ja BESide t66 kohta, sealhulgas mis tahes AESi modifitseeritud parameetrite kirjeldus ja
AESi t66 piirtingimused ning viited selle kohta, millised AESid ja BESid on tdendoliselt aktiivsed kdesolevas
madruses sitestatud katsemenetlustele vastavates tingimustes;

b) toitesiisteemi kontrolli pdhimotte, jaotusfaaside strateegiate ja lillituspunktide kirjeldus koikide tootamis-
tingimuste korral.

12. Loikes 11 nimetatud laiendatud dokumentatsioon on rangelt konfidentsiaalne. Seda voib siilitada tiiibikinni-
tusasutus voi titiibikinnitusasutuse drandgemisel tootja. Kui dokumente siilitab tootja, identifitseerib ja dateerib
dokumendipaketi pdrast selle libivaatamist ja kinnitamist tiiiibikinnitusasutus. See tehakse tiiiibikinnitus-
asutusele kontrollimiseks kittesaadavaks kinnituse andmise ajal v6i igal ajal kinnituse kehtivuse perioodil.“

5) Ilisa 6. liiddet muudetakse vastavalt kdesoleva mairuse I lisale.

6) IIIA lisa muudetakse vastavalt kdesoleva médruse II lisale.
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Artikkel 2

Kiesolev méddrus joustub kahekiimnendal paeval parast selle avaldamist Euroopa Liidu Teatajas.

Kiesolev mddrus on tervikuna siduv ja vahetult kohaldatav koikides liikmesriikides.

Briissel, 20. aprill 2016

Komisjoni nimel
president
Jean-Claude JUNCKER
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I LISA

Méiruse (EU) nr 692/2008 1 lisa 6. liite tabelit 1 muudetakse jirgmiselt:

(1)

read ZD, ZE, ZF asendatakse jirgmisega:

,ZD | Euro 6¢ Euro 6-2 M, N1 I klass | otto-, 1.9.2018 31.8.2019
diisel-
mootor

ZE Euro 6¢ Euro 6-2 N1 II klass otto-, 1.9.2019 31.8.2020
diisel-
mootor

ZF Euro 6¢ Euro 6-2 N1 III klass, otto-, 1.9.2019 31.8.2020¢
N2 diisel-
mootor

rea ZF jarele lisatakse jargmised read:

,ZG | Euro Euro 6-2 M, N1 I klass | otto-, 1.9.2017 1.9.2019 31.12.2020
6d-TEMP diisel-
mootor
ZH Euro Euro 6-2 N1 II klass otto-, 1.9.2018 1.9.2020 31.12.2021
6d-TEMP diisel-
mootor
Z1 Euro Euro 6-2 N1 III klass, otto-, 1.9.2018 1.9.2020 31.12.2021
6d-TEMP N2 diisel-
mootor
Z] Euro 6d Euro 6-2 M, N1 I klass | otto-, | 1.1.2020 1.1.2021
diisel-
mootor
ZK Euro 6d Euro 6-2 N1 II klass otto-, 1.1.2021 1.1.2022
diisel-
mootor
PLN | Euro 6d Euro 6-2 N1 III klass, otto-, 1.1.2021 1.1.2022¢
N2 diisel-
mootor

Tabeli selgitusse lisatakse ,Euro 6b“ heitestandardit kisitleva 1digu jarele jargmised 16igud:

wEuro 6¢“ heitestandard = téielikud ,Euro 6“ heitenduded, kuid ilma koguseliste RDE ndueteta, st ,Euro 6b*
heitestandard, tahkete osakeste 16plikud arvulised piirmédrad ottomootoriga séidukite puhul, E10 ja B7 etalonkiituse
kasutamine (vajaduse korral), mida hinnatakse kohustusliku laboratoorse katsetsiikli kdigus, ning RDE katsed ainult
jarelevalve eesmirgil (NTE piirnorme kohaldamiseta);

JEuro 6d-TEMP* heitestandard = tdielikud ,Euro 6“ heitenduded, st ,Euro 6b“ heitestandard, tahkete osakeste
16plikud arvulised piirmédrad ottomootoriga sdidukite puhul, E10 ja B7 etalonkiituse kasutamine (vajaduse korral),
mida hinnatakse kohustusliku laboratoorse katsetsiikli kiigus, ning RDE katsed ajutiste vastavustegurite
kontrollimiseks;*

tabeli selgituses asendatakse ,Euro 6c“ heitestandardit kasitlev 16ik jargmisega:

wEuro 6d“ heitestandard = tdielikud ,Euro 6“ heitenduded, st ,Euro 6b“ heitestandard, tahkete osakeste 15plikud
arvulised piirmdirad ottomootoriga sdidukite puhul, E10 ja B7 etalonkiituse kasutamine (vajaduse korral), mida
hinnatakse kohustusliku laboratoorse katsetsiikli kdigus, ning RDE katsed 18plike vastavustegurite kontrollimiseks;".
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II LISA
Méiruse (EU) nr 692/2008 IIIA lisa muudetakse jargmiselt.

(1) Punkt 2.1 asendatakse jargmisega:

,2.1. Heidete mitteiiletatatvad piirnormid

Vastavalt méérusele (EU) nr 715/2007 tiiiibikinnituse saanud sdidukitiiiibi tavapérase kasutusaja jooksul on
heide, mis on mairatud kindlaks vastavalt kdesolevale lisale ja mis tekib vastavalt kdesolevale lisale tehtud mis
tahes RDE katse kdigus, suurem kui jirgmised mitteiiletatavad (not-to-exceed (NTE)) piirmédarad:

=CF

pollutant

NTE x TF(p,,..., p,) * EURO-6,

‘pollutant

kus EURO-6 on mairuse (EU) nr 715/2007 I lisa tabelis 2 esitatud kohaldatav Euro 6 heite piirmaar.”

(2) Lisatakse punktid 2.1.1, 2.1.2 ja 2.1.3:

,2.1.1. Loplikud vastavustegurid

Saasteaine vastavustegur CF, médratletakse jargmiselt:

ollutant

Siisinikmon- Koigi siisivesinike ja
Saasteaine Limmastikoksii- | Tahkete osakeste oksiidi (CO) Siisivesinike lammastikoksiidide
dide mass (NO,) arv (PN) mass () iildmass (THC) mass kokku
(THC + NO)
CF itant 1 + marginaal, | méddratakse — — —
kusjuures mar- | kindlaks
ginaal = 0,5

(") CO-heide mdddetakse ja registreeritakse RDE katsega.

,Marginaal“ on parameeter, millega vdetakse arvesse PEMS-seadmete kasutamisega kaasnevat tdiendavat
modtemadramatust, mida kontrollitakse kord aastas, ja mida PEMS-menetluse kvaliteedi paranedes voi
tehnika arenedes labi vaadatakse.

2.1.2. Ajutised vastavustegurid

Erandina punktist 2.1.1 kohaldatakse 5 aasta ja 4 kuu jooksul pdrast méiruse (EU) nr 715/2007 artikli 10
16igetes 4 ja 5 sdtestatud kuupdevi ning tootja ndudmise korral jargmisi ajutisi vastavustegureid:

Siisinikmon- Koigi siisivesinike ja
Saasteaine | LAmmastikoksii- | Tahkete osakeste oksiidi (CO) Stisivesinike lammastikoksiidide
dide mass (NO,) arv (PN) mass () iildmass (THC) mass kokku
(THC + NO,)
CF,otttant 2,1 madratakse — _ _
kindlaks

(") CO-heide mdddetakse ja registreeritakse RDE katsega.

Ajutiste vastavustegurite kohaldamine mirgitakse sdiduki vastavussertifikaadile.
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2.1.3. Ulekandefunktsioonid

Punktis 2.1 osutatud iilekandefunktsiooni TF(pl,..., p,) vddrtus on 1 parameetrite p, (i = 1,...,n) kogu
ulatuses.

Kui ilekandefunktsiooni TF(p,,..., p,) muudetakse, tuleb seda teha viisil, mis ei kahjusta RDE
katsemenetluse keskkonnamdju ega tdhusust. Eelkdige kehtivad jirgmised tingimused:

ITF (1. p) * Q (1o p) dp = 1 Q (p1,..., p,) dp
Kus:
— dp tdhendab integraali parameetrite p, (i = 1,...,n) kogu ulatuses
— Q(py,--., p,) on tegelikus liikkluses parameetritele p; (i = 1,...,n) vastava olukorra tdendosuse tihedus.”
(3) Lisatakse punkt 3.1.0:

,3.1.0. Punktis 2.1 esitatud nduded tuleb tdita PEMS-teekonna linnasdidu ja tervikteekonna osas. Tootja valikul
peab olema tdidetud vihemalt ithe punkti tingimused kahest:

3.1.01. M, ,, < NTE M < NTE

'.gAa.s.,d,t ) 'pollumm Ja gas,d,u ‘pollutant?
madratlusi ning seadel gas = pollutant.

vottes arvesse kdesoleva lisa punkti 2.1, 5. liite punktide 6.1 ja 6.3

3.1.0.2. M,y < NTE, ., and M, .\, < NTE

mdaratlusi ning seadel gas = pollutant.”

olliane VOLLES arvesse kéesoleva lisa punkti 2.1 ja 6. liite punkti 3.9

(4) Punkt 5.3 jdetakse vilja.

(5) Punkt 5.4 asendatakse jirgmisega:

,5.4. Diinaamilised tingimused

Diinaamilised tingimused hdlmavad tee tdusu, vastutuule ja sdidudiinaamika (kiirendused, aeglustused) ja
lisasiisteemide mdju katsesdiduki energia tarbimisele ja heidetele. Diinaamiliste tingimuste normaalsust
kontrollitakse pdrast katse sooritamist, kasutades salvestatud PEMS-andmeid. Selline kontrollimine toimub
kahes etapis:

5.4.1. Soéidudiinaamika tldist liigsust voi puudujddki teekonna jooksul kontrollitakse kdesoleva lisa 7a liites
kirjeldatud meetodi kohaselt.

5.4.2. Kui teekonda peetakse punkti 5.4.1 kohaste kontrollimiste tulemusena kehtivaks, tuleb kohaldada kiesoleva
lisa 5. ja 6. liites sdtestatud diinaamiliste tingimuste normaalsuse kontrollimise meetodeid. Iga meetod
sisaldab viidet diinaamilistele tingimustele, vordlusandmete vahemikku ja minimaalse kaetuse ndudeid, et
saavutada kehtiv katse.”

(6) Punkt 6.8 asendatakse jargmisega:

,6.8. Teekonna linnasdidu osa keskmine kiirus (kaasa arvatud peatused) peaks olema 15-40 km/h. Peatused, mida
médratletakse sdiduki kiirusena alla 1 km/h, peavad moodustama 6-30 % linnasdidu ajast. Linnasdit peab
sisaldama mitut peatust, mis on 10 sekundit voi pikemad. Kui peatus kestab kauem kui 180 sekundit,
jaetakse sellisele liiga pikale peatusele jargneva 180 sekundi heide hindamisest vilja.”

(7) Punkti 6.11 lisatakse jirgmine lause:

,Lisaks sellele peab proportsionaalne kumulatiivne positiivne kdrgusemuutus olema viiksem kui 1 200 m/100 km
ning see tuleb mairata vastavalt 7.b liitele.”
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(8) Punkt 9.5 asendatakse jargmisega:

,9.5. Kui konkreetses ajavahemikus on keskkonnatingimusi laiendatud vastavalt punktile 5.2, siis jagatakse
vastavalt 4. liitele arvutatud selle konkreetse ajavahemiku heide véddrtusega 1,6 enne nende selle lisa nduetele
vastavuse hindamist.”

(9) 1. liidet muudetakse jargmiselt:
a) punkti 3.4.6 lisatakse jargmine lause:

,Soiduki kabiinist viljapoole jidvate PEMS-komponentide kinnituste ja osade turvavalgustus voib saada toidet
soiduki akult.”;

b) punkti 4.5 lisatakse jirgmine lause:

»2Analiisaatori triivi minimeerimiseks tuleks analiisaatorite nullvddrtuse ja mddtevahemiku kalibreerimine teha
timbritseval temperatuuril, mis vastab voimalikult tdpselt katseseadmete temperatuurile RDE katsesdidu ajal.

(10) 2. liite tabeli 4 joonealune mirkus 2 punktis 1.1 asendatakse jirgmisega:

() See iildnéue kehtib ainult kiirussensorile. Kui sdiduki kiirust kasutatakse selliste parameetrite, nagu kiirendus
voi kiiruse ja positiivse kiirenduse produkt (RPA), kindlaksméddramiseks, peab kiirussignaali tapsus kiirusel iile
3 km/h ja sagedusel 1Hz olema 0,1 %. Tipsusnduet saab tdita, kasutades ratta podrlemissageduse andurit.”

(11) 6. liite punktis 2 kustutatakse jirgmine méaratlus:

,a, tegelik kiirendus ajaetapil i, kui see pole muu vdartus, mis on mdaaratletud vdrrandis:

a = (Vi+1 _Vi) , [m/sz]“.
3,6 X (ti = t;)
(12) 6. liite punkti 2 lisatakse jargmised médratlused:
Mg Heitgaasi komponendi ,gas“ kaalutud heite véirtus koigi sekundite i alamkogumi kohta, kusjuures

v, < 60 km/h, g/s

M, gasdu Heitgaasi komponendi ,gas“ kaalutud kaugusspetsiifilised heitkogused kdigi sekundite i alamkogumi
kohta, kusjuures v, < 60 km/h, g/km
Vu Soiduki kaalutud kiirus ratta voimsusklassis j, km/h*.

(13) 6. liite punkti 3.1 esimene 16ik asendatakse jirgmisega:

~Tegelik rattavéimsus P,; on kogu v&imsus, mis on vajalik 6hu- ja veeretakistuse, tee kalde, soiduki pikiinertsi ja
rataste poordinertsi iiletamiseks.

(14) 6. liite punkt 3.2. asendatakse jargmisega:

,3.2. Liikuvate keskmiste liigitamine linna-, asulavilise ja kiirteesdidu alusel

Standardsed vdimsuse sagedused on mdiratletud linnasdidu ja kogu teekonna kohta (vt punkt 3.4) ning
linnasdidu ja teekonna kogupikkuse osas hinnatakse heitkoguseid eraldi. Vastavalt punktile 3.3 arvutatud
3 sekundilised lilkuvad keskmised jaotatakse seejirel linna- ja linnavilise sdidu tingimustele vastavalt
konkreetse sekundi i kiirussignaalile (v;), mis on toodud tabelis 1-1.
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Tabel 1-1

Kiirusvahemikud katseandmete jaotamiseks linna-, asulavilise ja kiirteesdidu tingimustele vastavalt
voimsuse liigitamise meetodile

Linn

Maapiirkond

Kiirtee

v, [km/h] 0 kuni < 60

> 60 kuni < 90

> 90*

(15) 6. liite punkt 3.9. asendatakse jargmisega:

,3.9. Konkreetse kauguse kaalutud heidete taseme arvutamine

Heidete ajapdhised kaalutud keskmised teisendatakse kauguspdhisteks heitkogusteks, kui linnasdidu
andmekogum ja kogu andmekogum on jirgmine:

Kogu teckonna kohta: M, s = 1000 -

Teekonna linnasdidu osa kohta: M, 40 = 1000 -

lgas X 3 600
v

Vu

Mlgasu X 3 600

Jargmiste valemite abil arvutatakse linnasdidu ja teekonna kogupikkuse kohta jargmiste saasteainete kaalutud

keskmised:

M, Noxd kaalutud NOx katse tulemus [mg/km)]
M, noxdu kaalutud NOx katse tulemus [mg/km)]
M, coq kaalutud CO katse tulemus [mg/km]
M, coqu kaalutud CO katse tulemus [mg/km]“

(16) Lisatakse 7.a ja 7.b liide:

,7.a liide

Uldise teekonna diinaamika kontrollimine

1. SISSEJUHATUS

Kéesolevas liites kirjeldatakse iildise teekonna diinaamika kontrollimiseks, diinaamika uldise iilejadgi voi

puudumise mairamiseks linna-, asulavilisel ja kiirteesdidul mdeldud arvutusmenetlusi.

2. SUMBOLID

SPK Suhteline positiivne kiirendus

Lkiirenduse resolutsioon a,“ minimaalne kiirendus > 0 mdddetuna m/s?

Koondandmete T4253H siluja

»positiivne kiirendus a,,* kiirendus [m/s?] suurem kui 0,1 m/s?

Indeks (i) viitab ajaetapile

Indeks (j) viitab positiivse kiirenduse andmekogumi ajaetapile
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Indeks (k) viitab kategooriale (t = kokku, u = linn, r = asulaviline, m = kiirtee)

A — erinevus

> — suurem kui

> — suurem vdi vordne

% — protsent

< — vaiksem kui

< — viiksem voi vérdne

a — kiirendus [m/s?]

a, — kiirendus ajaetapil i [m/s?]

B — positiivne kiirendus dile 0,1 m/s? [m/s?]

Bk — positiivne kiirendus ile 0,1 m/s? ajaetapil i, arvestades linna-, asulaviliseid ja kiirteeosi
[m/s?]

a,, — kiirenduse resolutsioon [m/s?]

d; — ajaetapil i labitud vahemaa [m]

d, — ajaetapil i ldbitud vahemaa linna-, asulavilistel ja kiirteeosadel [m]

M, — proovide arv linna-, asulavilistel ja kiirteeosadel positiivse kiirendusega tile 0,1 m/s2

N, — proovide koguarv linna-, asulavilistel ja kiirteeosadel ning kogu teekonnal

RPA, — linna-, asulaviliste ja kiirteeosade suhteline positiivne kiirendus [m/s? vdi
kWs/(kg x km)]

t, — linna-, asulaviliste ja kiirteeosade ning kogu teekonna kestus [s]

v - soiduki kiirus [km/h]

v, — soiduki tegelik kiirus ajaetapil i [km/h]

Vik — soiduki tegelik kiirus ajaetapil i, arvestades linna-, asulaviliseid ja kiirteeosadel [km/h]

(v - a) — soiduki tegelik kiirus kiirenduse kohta ajaetapil i [m?[s® vdi Wkg]

(V" a0 — soiduki tegelik kiirus positiivne kiirenduse kohta iile 0,1 m/s? ajactapil i, arvestades
linna-, asulaviliseid ja kiirteeosi [m?[s* voi W/kg]

(v " 4, _[95] - soiduki kiiruse ja positiivse kiirenduse korrutise 95. protsentiil linna-, asulavilistel ja
kiirteeosadel iile 0,1 m/s? [m?[s® vdi W/kg]

Vi — soiduki keskmine kiirus linna-, asulavilistel ja kiirteeosadel [km/h]

3. TEEKONNA NAITA]AD
3.1. Arvutused
3.1.1. Andmete eeltoctlus

Diinaamilised parameetrid nagu kiirendus, v - a,, v6i SPK médratakse kiirusel iile 3 km/h ja diskreetimissa-
gedusega 1 Hz kiirusesignaali abil, mille tdpsus on 0,1 %. Nimetatud tdpsusndue tdidetakse tildjuhul ratta
(poorlemis)kiiruse signaalide abil.
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Kiirusekdverat kontrollitakse vigaste voi ebatSendoliste 16ikude avastamiseks. Soiduki kiiruskovera selliseid
1oike iseloomustavad astmed, hiipped, astangulised kiiruskdverad voi puuduvad vddrtused. Lithikesed vigased
16igud korrigeeritakse, niditeks andmete interpoleerimise v6i sekundaarse kiirusesignaaliga vordlemise teel.
Alternatiivina voiks vigaseid 16ike sisaldavad lithikesed teekonnad jirgnevast andmete analiiiisist vilja jitta.
Teisel etapil jdrjestatakse kiirenduse véirtused kasvavalt, et maarata kiirenduse resolutsioon a4, = (kiirenduse
minimaalne vairtus > 0).

Kui a,, < 0,01 m/s?, siis on sdiduki kiiruse mddtmine piisavalt tipne.
Kui 0,01 < a, < r,, mfs? siis silutakse T4253 Hanni filtriga.
Kui a > r, . m/s? siis on teekond kehtetu.

T4253 Hanni filter sooritab jirgmised arvutused: Siluja arvutab esiteks jooksva mediaani neljast, mis
keskendatakse arvutades mediaani kahest. Seejdrel silub ta need vairtused taas, kohaldades jooksvat
mediaani viiest, jooksvat mediaani kolmest ja siludes Hanni meetodil (kasutades kaalutud keskmisi). Jaagid
arvutatakse lahutades silutud read algsetest. Seejirel korratakse kogu kirjeldatud protsessi arvutatud jadkide
peal. Lpuks arvutatakse silutud jadgid, lahutades protsessi esimeses faasis saadud silutud vaartused.

Oige kiirusekdver on punktis 3.1.2 kirjeldatud edasiste arvutuste ja lahterdamise alus.

3.1.2. Vahemaa, kiirenduse ja v - a

Jargmine arvutus sooritatakse iile kogu ajapdhise kiirusekdvera (1 Hz resolutsiooniga) alates sekundist 1
kuni sekundini t, (viimase sekundini).

Vahemaa muut andmeproovi kohta arvutatakse jargmiselt:
d;=v/[3,6,i=1to N,

Kus:

d; on ajaetapil i ldbitud vahemaa [m]

v, sdiduki tegelik kiirus ajaetapil i [km/h]

N, on proovide koguarv

Kiirendus arvutatakse jirgmiselt:

a,=W,,—v_)[(2-36),i=1t0 N,

i

Kus:
a, on kiirendus ajaetapil i [m/s2]. Kuii=1:v,_, =0, kuii=N;v,,,=0.
Soiduki kiiruse ja kiirenduse korrutis arvutatakse jirgmiselt:

(v-a)=v,-a/3,6,i=110N,

Kus:

(v - a), on sdiduki tegeliku kiiruse ja kiirenduse korrutis ajaetapil i [m?[s* voi Wkg]

3.1.3. Tulemuste lahterdamine

Pirast a; ja (v - a), vdljaarvutamist, jdrjestatakse védrtused v, d, g, ja (v - a), sdiduki kiiruse kasvamise
jarjekorras.

Koik andmekogumid, mille v, < 60 kmjfh, kuuluvad ,linnakiiruse“ lahtrisse, kdik andmekogumid, mille
60 kmfh < v, < 90 km/h, kuuluvad ,asulavilise“ kiiruse lahtrisse ning koik andmekogumid, mille v,
> 90 km/h, kuuluvad ,kiirtee” kiiruse lahtrisse.
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Nende andmekogumite arv, mille kiirendusvédrtused g, > 0,1 m/s?, peab olema igas lahtris vihemalt 150.
Soiduki keskmine kiirus ¥y iga kiiruselahtri kohta arvutatakse jargmiselt:

Y = (Zl viyk) /Ny, i=11to Nk =unrm
Kus:

N, on proovide koguarv linna-, asulavilistel ja kiirteeosadel.

3.1.4. v -a,_ [95] arvutamine kiiruselahtri kohta

4.

pos-

v - a,, vdartuste 95. protsentiil arvutatakse jargmiselt:

(v - a),, véidrtused jarjestatakse igas kiiruselahtris kasvavas jirjekorras koigi andmekogumite puhul, mille
a,, = 0,1 m/s? ja maaratakse kindlaks nende proovide koguarv M,.

Seejirel omistatakse neile (v - a

o) Vadrtustele, mille a;, > 0,1 m/s2, protsentiilvadrtused jargmiselt:

Madalaim v - a  vddrtus saab protsentiili 1/M,, sellest jirgmine 2/M,, kolmas 3/M, ning korgeim viartus
saab protsentiili M,/M, = 100 %.

v - a,)_[95] on (v - a,)., vddrtus, mille j/M, = 95 %. Kui tingimust j/M, = 95 % ei saa tdita, arvutatakse

(v - a,),_[95] jdrjestikuliste proovide j ja j + 1, mille j/M, < 95 % ja (j + 1)/M, > 95 %, lineaarse
interpoleerimise teel.
Suhteline positiivne kiirendus kiiruselahtri kohta arvutatakse jargmiselt:
RPA, = Z(At - (v - a,,),)[2d; j = 1 t0 Myi = 1 to Nk = ur,m
Kus:

RPA, on linna-, asulaviliste ja kiirteeosade suhteline positiivne kiirendus [m/s2 voi kWs/(kg*km)]

At 1-sekundine ajavahe
M, positiivse kiirendusega proovide arv linna-, asulavilistel ja kiirtecosadel

N, linna-, asulaviliste ja kiirtee osade proovide koguarv

TEEKONNA KEHTIVUSE KONTROLLIMINE

4.1.1. v*a,, (45 kontrollimine kiiruselahtri kohta (v on valjendatud [km/h])

Kui tingimused ¥, < 74,6 km/h

ja

(V+ a05),_[95] > (0,136 - ¥ + 14,44)
on tiidetud, on teekond kehtetu.

Kui ¥ > 74,6 km/h ja tingimus (v - a,,),_[95] > (0,0742 - %, + 18,966) on tdidetud, on teekond kehtetu.

4.1.2. SPK kontrollimine kiiruselahtri kohta

Kui %, < 94,05 km/h ja tingimus RPA, < (-0,0016 - %, + 0,1755) on tdidetud, on teckond kehtetu.

Kui v, > 94,05 km/h ja tingimus RPA, < 0,025 on tiidetud, on teekond kehtetu.



26.4.2016

Euroopa Liidu Teataja L 109/13

7.b liide

Menetlus teekonna kumulatiivse positiivse kdrgusemuutuse miiramiseks

SISSEJUHATUS

Kiesolevas liites kirjeldatakse RDE-teekonna kumulatiivse positiivse kdrgusemuutuse méadramise menetlust.

SUMBOLID

d(0) — vahemaa teekonna alguses [m]

d — kumulatiivne libitud vahemaa asjaomases diskreetses teekonna punktis [m]

d, — kuni moddtmiseni ldbitud kumulatiivne vahemaa vahetult enne asjaomast teekonna
punkti d [m]

d, — kuni mootmiseni ldbitud kumulatiivne vahemaa vahetult parast asjaomast teekonna
punkti d [m]

d, — teekonna vordluspunkt asukohas d(0) [m]

d, — kumulatiivne labitud vahemaa kuni viimase diskreetse teekonna punktini [m]

d; — hetkevahemaa [m]

dy, — kogu katsevahemaa [m]

h(0) — s6iduki korgus pirast andmete kvaliteedi sdeluuringut ja pdhikontrolli teekonna alguses
[m merepinnast]

h(t) — soiduki korgus pdrast andmete kvaliteedi sdeluuringut ja pohikontrolli punktis t
[m merepinnast]

h(d) — soiduki kdrgus teekonna punktis d [m merepinnast]

ht—1) — s6iduki korgus pérast andmete kvaliteedi sdeluuringut ja p&hikontrolli punktis t — 1
[m merepinnast]

h,,.(0) — korrigeeritud kdrgus vahetult enne vastavat teekonna punkti d [m merepinnast]

h,(1) — korrigeeritud kdrgus vahetult pérast vastavat teekonna punkti d [m merepinnast]

h,,.(t) — soiduki korrigeeritud hetkekdrgus andmepunktis t [m merepinnast]

h,(t—1) — soiduki korrigeeritud hetkekorgus andmepunktis t — 1 [m merepinnast]

Reps. — sdiduki GPSiga mdddetud hetkekdrgus [m merepinnast]

heps(t) — soiduki andmepunktis t GPSiga mdddetud kdrgus [m merepinnast]

h,{(4) — interpoleeritud korgus asjaomases diskreetses teekonna punktis d [m merepinnast]

e 1(4) — silutud interpoleeritud kérgus pérast esimest silumisfaasi asjaomases diskreetses teekonna
punktis d [m merepinnast]

Ppngp(t) — soiduki kdrgus topograafilise kaardi alusel andmepunktis t [m merepinnast]

Hz — herts

km/h — kilomeetrit tunnis

m — meeter
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10ad,,;, ,(d) — tee silutud tdus asjaomases diskreetses teekonna punktis d pérast silumise esimest
faasi [m/m]

10ad,,;, (d) - tee silutud tdus asjaomases diskreetses teekonna punktis d pirast silumise teist faasi
[m/m]

sin — trigonomeetriline siinusfunktsioon

t — katse algusest kulunud aeg [s]

t — kulunud aeg modtmisel vahetult enne asjaomast teekonna punkti d [s]

2 — soiduki hetkekiirus [km/h]

w(t) — soiduki kiirus andmepunktis t [km/h]

3. ULDNOUDED

RDE teekonna kumulatiivne positiivne kdrgusemuutus médratakse kolme parameetri alusel: séiduki GPSiga
mdddetud hetkekorgus he; [m merepinnast], sdiduki hetkekiirus v, [km/h], mis on registreeritud sagedusega
1 Hz, ja vastav katse algusest kulunud aeg t [s].

4. KUMULATIIVSE POSITIIVSE KORGUSEMUUTUSE ARVUTAMINE

4.1. Uldist

RDE teckonna kumulatiivne positiivne kérgusemuutus arvutatakse kolmeastmelise protseduurina, mis
koosneb i) seirest ja andmete kvaliteedi pdohikontrollist, ii) soiduki hetkekiiruse korrigeerimisest ja
iif) kumulatiivse positiivse kdrgusemuutuse arvutamisest.

4.2.  Andmete kvaliteedi sdeluuring ja pShikontroll

Kontrollitakse séiduki hetkekiiruse andmete tiielikkust. Korrigeerimine andmete puudumise puhul on
lubatud, kui 4. liite punktis 7 tipsustatud nduetesse jaab liinki; vastasel korral katse tithistatakse.
Kontrollitakse sdiduki kdrguse andmete téielikkust. Andmeliingad tdidetakse andmete interpoleerimise teel.
Interpoleeritud andmete &igsust kontrollitakse topograafilise kaardi abil. Interpoleeritud andmeid on
soovitav parandada, kui kehtivad jirgmised tingimused:

Ihep(t) = (1) > 40 m

Korguse korrektsiooni kohaldatakse nii, et:

h(t) = (%)

kus:

h(t) — soiduki korgus pdrast andmete kvaliteedi sdeluuringut ja pohikontrolli andmepunktis t
[m merepinnast]

hep(t)  — sdiduki andmepunktis t GPSiga moddetud kdrgus [m merepinnast]

ho(t)  — sdiduki kérgus topograafilise kaardi alusel andmepunktis t [m merepinnast]

4.3. Soiduki hetkekdrguse andmete korrigeerimine

Korgus h(0)teckonna alguses d(0) saadakse GPSi abil ja selle digsust kontrollitakse vorreldes topograafilise
kaardi andmetega. Hilve ei tohi olla suurem kui 40 m. Iga hetkekdrguse nitu h(t) korrigeeritakse, kui kehtib
jargmine tingimus:

Ih(t) = h(t — 1)| > ((1)[3,6 * sin45°)
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Korguse korrektsiooni kohaldatakse nii, et:

hCDﬁ'(t) = hCﬂYY(t-l)

kus:

h(t) — soiduki korgus parast andmete kvaliteedi sGeluuringut ja pdhikontrolli andmepunktis t
[m merepinnast]

ht—1) — s6iduki kdrgus pérast andmete kvaliteedi sdeluuringut ja pdhikontrolli andmepunktis t — 1
[m merepinnast]

v(t) — sOiduki kiirus andmepunktis t [km/h]

h,.(t) — soiduki korrigeeritud hetkekdrgus andmepunktis t [m merepinnast]

h,(t—1)  — sdiduki korrigeeritud hetkekorgus andmepunktis t — 1 [m merepinnast]

Korrigeerimisprotseduuri 16puks saadakse kehtiv kdrguseandmete kogum. Seda andmekogumit kasutatakse
kumulatiivse positiivse kdrgusemuutuse arvutamiseks, nagu kirjeldatakse punktis 4.4.

4.4, Kumulatiivse positiivse kdrgusemuutuse 16plik arvutus
4.4.1. Uhtse ruumiresolutsiooni kindlaksmddramine

Teekonna jooksul labitud koguvahemaa d,, [m] maddratakse hetkevahemaade d;, summana. Hetkevahemaa d,

madratakse jirgmiselt:

tot

4 =2
36

Kus:

d, — hetkevahemaa [m]

v, — sdiduki hetkekiirus [km/h]

Kumulatiivne kdrgusemuutus arvutatakse konstantse 1 m ruumiresolutsiooniga andmetest, alates esimesest
modtmisest teekonna alguses d(0). Diskreetseid andmepunkte resolutsioonil 1 m nimetatakse teekonna
punktideks, mida iseloomustab konkreetne vahemaa vairtus d (niiteks 0, 1, 2, 3 m, ...) ja vastav kdrgus h(d)
[m merepinnast].

Iga diskreetse teekonna punkti d kdrgus arvutatakse hetkekdrguse h, (t) interpoleerimise teel:

COYY(

hmrr(l) B hcorr(o)

hint(d) = hcorr(o) + ) (d - dO)

dl - do
Kus:
h,(d) — interpoleeritud kdrgus asjaomases diskreetses teekonna punktis d [m merepinnast]
h,(0)  — korrigeeritud kdrgus vahetult enne vastavat teekonna punkti d [m merepinnast]
heorr(1) - korrigeeritud kdrgus vahetult pirast vastavat teekonna punkti d [m merepinnast]

d — kumulatiivne ldbitud vahemaa asjaomases kuni asjaomase diskreetse teekonna punktini d [m]
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d, — kuni mddtmiseni labitud kumulatiivne vahemaa vahetult enne asjaomast teekonna punkti d [m)]
d, - kuni modtmiseni labitud kumulatiivne vahemaa vahetult pédrast asjaomast teekonna punk-
ti d [m]

4.4.2. Andmete tdgiendav silumine

Iga diskreetse teckonna punkti kohta hangitud korguseandmed silutakse, kohaldades kaheastmelist
menetlust; d, ja d, tdhistavad vastavalt esimest ja viimast andmepunkti (joonis 1). Esimest silumisfaasi
kohaldatakse jargmiselt:

hi(d + 200 m) = hy,(d,)

100dgaie1 (d) = @+ 200m) ford < 200 m
i (d 4+ 200 m) = hy,,(d - 200
roader (4) = Ed 200 :; - (d E 200 m)m)for 200 m < d < (d,~ 200 m)
hinl de B hint d -200
roadgmde’l (d) = (d )_ (d _(200 m) m) fOT d > (de - 200 m)
him,sm,l(d) = him,sm,l(d - 1 m) + roadgmde,l(d)’ d = da + 1 to de

him,sm,l(da) = hint(da) + roadgmde,l(da)

Kus:

road,, ;. (d) — tee silutud tSus asjaomases diskreetses teckonna punktis pérast silumise esimest faasi
[m/m]

h,(d) — interpoleeritud kdrgus asjaomases diskreetses teekonna punktis d [m merepinnast]

e 1(4) — silutud interpoleeritud kdrgus pirast esimest silumisfaasi asjaomases diskreetses teekonna
punktis d [m merepinnast]

d — kumulatiivne ldbitud vahemaa asjaomases diskreetses teekonna punktis [m]

d, — viite-teekonnapunkt null meetri kaugusel [m]

d, — kumulatiivne labitud vahemaa kuni viimase diskreetse teekonna punktini [m]

Teist silumisfaasi kohaldatakse jargmiselt:

int,sm,1 (d + 200 m) - hinl,xm,l (da)
(d+ 200 m)

100d 402 (d) = h ford <200 m

him,sm,l (d + 200 m) - hint,sm,l (d - 200 m)

Aorager (d) = 200m <d < (d - 200
1002 (4) @+ 200m)=(d-200m)  Jor200m @ m)
hin Lsm, 1 (de) - hin sm, 1 (d - 200 m)
r00dgica (4) = = (d—t 200 m) Jor d 2 (4, = 200 m)
Kus:
road,, ;. »(d) — tee silutud tdus asjaomases diskreetses teekonna punktis parast silumise teist faasi [m/m)]
e 1(4) — silutud interpoleeritud kérgus pérast esimest silumisfaasi asjaomases diskreetses teekonna

punktis d [m merepinnast]
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d — kumulatiivne libitud vahemaa asjaomases diskreetses teekonna punktis [m]

d, — viite-teekonnapunkt null meetri kaugusel [m]

d, — kumulatiivne labitud vahemaa kuni viimase diskreetse teekonna punktini [m]
Joonis 1

Interpoleeritud kdrgusesignaalide silumismenetluse illustratsioon

hie (d + 200m)

him hin (d) vOi
voi v Biussm1 (d + 200m)

hin sm, i hin sm d

[m merépinlnast] 100dyrade 1 (d) ot () /
vO0i )

100dy1a,2 () '

Bine (d — 200m)
voi o
hint,sm,l (d - 20011‘1)

d[m]

4.4.3. Lopptulemuse arvutamine

Teekonna kumulatiivne positiivne kdrgusemuutus arvutatakse integreerides koik positiivsed interpoleeritud
ja silutud tdusud, s.o road,,, ,(d). Tulemus tuleks normaliseerida kogu katsevahemaa d,,, vorra ja viljendada
kumulatiivse kdrgusemuutuse meetrites saja labitud vahemaa kilomeetri kohta.

5. ARVULINE NAIDE

Tabelites 1 ja 2 on esitatud etapid, mis tehakse selleks, et arvutada positiivne kdrgusemuutus
kaasaskantavate siisteemidega labi viidud maanteekatse kdigus registreeritud andmete alusel. Lithiduse mottes
esitame siin 800 m ja 160 s véljavotte.

5.1. Seire ja andmete kvaliteedi pdhikontroll

Seire ja andmete kvaliteedi pohikontroll koosneb kahest etapist. Esiteks kontrollitakse sdiduki
kiiruseandmete tiielikkust. Esitatud andmekogumis (vt tabel 1) ei ole tuvastatud seoses sdiduki kiirusega
mingeid andmeliinki. Teiseks kontrollitakse korguseandmete tdielikkust; meie kogumis puuduvad
korgusandmed 2. ja 3. sekundi kohta. Liingad tdidetakse GPS-signaali interpoleerimise teel. Peale selle
vorreldakse GPS-korgust topograafilise kaardiga; seejuures kontrollitakse ka teekonna alguse kdrgust h(0).
Sekundite 112-114 korgusandmeid korrigeeritakse topograafilise kaardi alusel, et rahuldada jirgmist
tingimust:

heps(t) = hmap(t <—40m

Andmete kontrollimise tulemusena saadakse viienda veeru andmed h(t).
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5.2.  Soiduki hetkekdrguse andmete korrigeerimine

Jargmise sammuna korrigeeritakse sekundite 1-4, 111-112 ja 159-160 kdrguseandmed h(t), vottes aluseks
vastavalt sekundite 0, 110 ja 158 kdrgusvddrtused, sest tdidetud on jargmine tingimus:

[h(t) = h(t = 1)] > (/(t)/3.6 * sin45?)

Andmete korrigeerimise tulemusena saadakse kuuenda veeru andmed h
kontrolli- ja korrigeerimisetappide tulemus on esitatud joonisel 2.

t). Kohaldatud kdrgusandmete

corr(

5.3.  Kumulatiivse positiivse kdrgusemuutuse arvutamine
5.3.1. Uhtse ruumiresolutsiooni kindlaksmddramine

Hetkevahemaa d;, arvutatakse jagades soiduki km/h moddetud kiiruse 3,6-ga (tabel 1, veerg 7).
Kdrgusandmete imberarvutamine iihtlase 1 m ruumilise resolutsiooni saamiseks annab diskreetsed teekonna
punktid d (tabel 2, veerg 1) ja nende vastavad korgusviirtused h,(d) (tabel 2, veerg 7). Iga diskreetse
teckonna punkti d kdrgus arvutatakse moddetud hetkekorguse b, interpoleerimise teel:

corr

120,3-120,3
hi(0) = 120,3 + ——2—=22.(0-0) = 120,3000
(0) + 0,1-0,0 ( )
132,6 -132,5
hie(520) = 132,5 + —=—222 . (520 - 519,9) = 132,5027
:(520) +523,6—519,9 ( )

5.3.2. Andmete tdgiendav silumine

Esimene ja viimane diskreetne teekonna punkt tabelis 2 on vastavalt d, = 0 m ja d. = 799 m.
Korguseandmed iga diskreetse teekonna punkti kohta silutakse, kohaldades kaheastmelist menetlust. Esimene
silumisfaas koosneb:

hi (200 m) = hi, (0) ~ 120,9682 - 120,3000

dyater (0) = = =0,0033
roadgie: (0) (0 1 200 m) 200
chosen to demonstrate the smoothing for d < 200 m
hi(520) = hy, (120 -
oadyus1 (320) = :(520) ~hi(120) _ 132,5027 ~121,9808 _ ) 00

(520)-(120) 400
chosen to demonstrate the smoothing for 200 m < d < (599 m)

hi(799) = b (520)  121,2000 - 132,5027
10ad o1 (720) = '(799)_(52'(()) ) _ 79 = -0,0405

chosen to demonstrate the smoothing for d > (599 m)

Silutud ja interpoleeritud kdrgus arvutatakse jargmiselt:

him,sm,l(o) = hint(o) + TOﬂd

grade,1

(0) =120,3 + 0,0033 =~ 120,3033 m

he. . (799)=h__  (798) + road

"grade,1

o - (799) = 121,2550 - 0,0220 = 121,2330 m

Teine silumisfaas:

Pinnon1(200) = Rinon1 (0) — 119,9618 - 120,3033 _
(200) (200)

100dg1a402(0) = -0,0017

chosen to demonstrate the smoothing for d < 200m
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1000410102 (320) = h

10adgya4e2(720) =

5.3.3. Lopptulemuse arvutamine

a1 (520) = Ry 1 (120) _ 123,6809 -120,1843

(520) - (120)

400

chosen to demonstrate the smoothing for 200m < d < (599)

Pinnan1(799) = Piean1 (520)  121,2330-123,6809 _

chosen to demonstrate the smoothing for d = (599m)

799 - (520)

279

= 0,0087

-0,0088

Teekonna kumulatiivne positiivne kdrgusemuutus arvutatakse integreerides kdik positiivsed interpoleeritud
= 139,7 km ning koik
positiivsed interpoleeritud ja silutud tdusud 516 m. Seega saavutati kumulatiivne positiivne kdrgusemuutus
516 x 100/139,7 = 370 m/100 km.

ja silutud tdusud, s.o road,,, (d). Esitatud ndites oli kogu labitud vahemaa d

Soiduki hetkekdrguse andmete korrigeerimine

Tabel 1

tot

A y(t) hep(t) Hpap(t) h(t) he(t) d, Cum. d
GLEL [m] [m] [m] [m] [m] [m]
0 0,00 122,7 129,0 122,7 122,7 0,0 0,0
1 0,00 122,8 129,0 122,8 122,7 0,0 0,0
2 0,00 - 129,1 123,6 122,7 0,0 0,0
3 0,00 - 129,2 124,3 122,7 0,0 0,0
4 0,00 125,1 129,0 125,1 122,7 0,0 0,0
18 0,00 120,2 129,4 120,2 120,2 0,0 0,0
19 0,32 120,2 129,4 120,2 120,2 0,1 0,1
37 24,31 120,9 132,7 120,9 120,9 6,8 117,9
38 28,18 121,2 133,0 121,2 121,2 7,8 125,7
46 13,52 121,4 131,9 121,4 121,4 3,8 193,4
47 38,48 120,7 131,5 120,7 120,7 10,7 204,1
56 42,67 119,8 125,2 119,8 119,8 11,9 308,4
57 41,70 119,7 124,8 119,7 119,7 11,6 320,0
110 10,95 125,2 132,2 125,2 125,2 3,0 509,0
111 11,75 100,8 132,3 100,8 125,2 3,3 512,2
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L I T B O B ] it m i’
112 13,52 0,0 132,4 132,4 125,2 3,8 516,0
113 14,01 0,0 132,5 132,5 132,5 3,9 519,9
114 13,36 24,30 132,6 132,6 132,6 3,7 523,6
149 39,93 123,6 129,6 123,6 123,6 11,1 719,2
150 39,61 123,4 129,5 123,4 123,4 11,0 730,2
157 14,81 121,3 126,1 121,3 121,3 4,1 792,1
158 14,19 121,2 126,2 121,2 121,2 3,9 796,1
159 10,00 128,5 126,1 128,5 121,2 2,8 798,8
160 4,10 130,6 126,0 130,6 121,2 1,2 800,0

- tihistab liinki andmetes

Tabel 2

Tousu arvutamine

d t0 dO dl hO hl hint(d) roadgmde, l(d) hinl,sm, l(d) roadgmde,z(d)
[m] [s] [m] [m] [m] [m] [m] [m/m] [m] [m/m]

0 18 0,0 0,1 120,3 120,4 120,3 0,0035 120,3 -0,0015
120 37 117,9 125,7 120,9 121,2 121,0 | -0,0019 120,2 0,0035
200 46 193,4 204,1 121,4 120,7 121,0 | -0,0040 120,0 0,0051
320 56 308,4 320,0 119,8 119,7 119,7 0,0288 121,4 0,0088

520 113 519,9 523,6 132,5 132,6 132,5 0,0097 123,7 0,0037

720 149 719,2 730,2 123,6 123,4 123,6 | -0,0405 122,9 | -0,0086

798 158 796,1 798,8 121,2 121,2 121,2 | -0,0219 121,3 | -0,0151

799 159 798,8 800,0 121,2 121,2 121,2 | -0,0220 121,3 | -0,0152
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Joonis 2

Andmete kontrollimise ja korrigeerimise méju — GPSiga mdddetud kdrgusprofiil h,(t), topograa-
filiselt kaardilt saadud korgusprofiil h,, (t), seire ja andmete kvaliteedi pdhikontrolli jirel saadud
korgusprofiil h(t) ning tabelis 1 esitatud andmete korrektsiooni jirel saadud korgusprofiil heorr(t)

Korrigeeritud kérgusprofiili h

Korgus [m merepinnast]

Korgus [m merepinnast]

250

200

150

100

50

250

200

150

100

50

- e O S—
\ ) T
0 20 40 60 B0 100 120 130 150
Aeg|s]
heps(t) hugplt) = h(t) == hn(t)
Joonis 3

corr

180

(t) ning silutud ja interpoleeritud korguse h,,, ., vordlus

20

40

160

180



L 109/22 Euroopa Liidu Teataja 26.4.2016
Tabel 2
Positiivse kdrgusemuutuse arvutamine

d t dy d, hy h, hi(d) roadgmde,](d) Mot m1(d) madgmde,z(d)
[m] [s] [m] [m] [m] [m] [m] [m/m] [m] [m/m]

0 18 0,0 0,1 120,3 | 120,4 | 1203 0,0035 120,3 | -0,0015
120 37 117,9 | 1257 | 1209 | 121,2 | 121,0 | —0,0019 | 120,2 0,0035
200 46 193,4 | 2041 | 121,4 | 120,7 | 121,0 | —0,0040 | 120,0 0,0051
320 56 308,4 320,0 119,8 119,7 119,7 0,0288 121,4 0,0088
520 113 519,9 | 523,6 | 132,55 | 132,6 | 1325 0,0097 123,7 0,0037
720 149 719,2 730,2 123,6 123,4 123,6 | —-0,0405 122,9 -0,0086
798 158 796,1 | 798,8 | 121,2 | 121,2 | 121,2 | -0,0219 | 121,3 | -0,0151
799 159 798,8 | 800,0 | 121,2 | 121,2 | 121,2 | -0,0220 | 121,3 | -0,0152¢
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