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1. Sissejuhatus

Teekonna- ja liikumisvalikud on osa paljudest erinevatest valikutest, mida inimesed
igapéevaselt teevad. Valikute taust ja jarjekord on kill pidevas muutumises, kuid pikapeale
tekivad ka kindlad liikumisteekonnad- ja mustrid. Teekondade jalgimisel ja planeerimisel
vOib teha inimene Uksinda, teadlikult vdi ebateadlikult, kogu t66, kuid tihti vGetakse appi ka
tehnoloogia.

Geoinformaatika Uheks sagedasemaks igapéevaseks kasutusviisiks ongi autodes ja teistes
sOidukites olevad naviseadmed, mis aitavad leida etteantud eesmargile vastava parima
lilkumistee. Niisuguste teekonnaulesannete matemaatiliseks tagapOhjaks on lihima tee
leidmine graafis ja lahtealuseks on andmed teel6ikude kohta, mille ruumiline komponent
lahtub vektormudelist. Voimalike liikumisvalikute hulk on sellisel juhul Usna véike
(Goodchild et al., 2011). Sellisel moel lahendavad teekonnaulesandeid ka paljud
veebirakendused, sh Eestis populaarsed GoogleMaps (aadressil maps.coogle.ee) vdi Regio
kaardirakendus Delfis (aadressil kaart.delfi.ee).

Kui litkumisvalikud maastikul pole piiratud, siis I&heb lubatud lahendite hulk vaga suureks ja
optimeerimine matemaatilises mottes keeruliseks. Operatsioonianaliilisis nimetatakse seda
orienteerumisprobleemiks (OP), mille praktilistes lahendustes kasutatakse mitmesugust
heuristikat ja rastripdhiseid ruumiandmeid (Van Oudheusden et al., 2010). Kasutatavate
meetodite aluseks olevate “rusikareeglite” sobivuse hindamiseks, paremini tootavate
parameetrite valikuks ja vajalike l&hteandmete saamisviiside selgitamiseks on tarvis teha
sobivaid empiirilisi uuringuid.

Erinevate litkumisvalikute empiiriliseks analuisiks kasutatakse ténapédeval (ha rohkem
GPS-seadmeid, mobiilpositsioneerimist ning nende mitmesuguseid kombinatsioone, milleks
IT areng Gha uusi vdimalusi loob. Vaatamata laialdastele rakendustele on nendel viisidel siiski
ka omad puudused, mis tulenevad tehnoloogiate tdokindlusest ja tdpsusest erinevates
maastikes ja andmekaitse piirangutest. Lisaks jatavad kdikvdimalikud positsioneerimis-
seadmed inimese mugavustsooni, mistdttu tema oskus ja tahe ruumis liikuda jaavad jarjest
kesisemaks (Maxwell, 2013).

Mitmesuguse lisaandmestiku seast pélvib aga vahemalt Eesti oludes té&helepanu
orienteerumise kui rahva- ja tippspordiga seotud ruumiandmestik, sest elektroonilise ajavotu

tottu on olemas tapsed aegruumilised andmed, mida on aarmiselt palju ja mis on isikustatud
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ning vajadusel kergesti seotavad tdiendavate tépsustavate andmetega, mida subjektid on
reeglina meelsasti ndus jagama. Lisaks sellele, orienteerujad juba kasutavad esialgse analiiusi
tarkvara nii ajapdhiseks analutsiks, saamaks teada, kes millise etapi kui kiiresti labis, kui ka
ruumipdhiseks analtdsiks, mis seisneb vdistlejate liikumisteede kaardile kandmises (TA OK
Rogain, s.a.). Kuigi sobivaid tarkvaraprogramme on erinevaid, on Eestis toimuvate
orienteerumisvOistluste teekondade sisestamisel populaarseimaks kujunenud Route Gadgeti
veebirakendus (aadressil www.routegadget.net), kuhu saab teekondi sisestada — nii ise
joonistada kui ka GPS-teekondi salvestada. Rakendusega on vB8imalik imiteerida naiteks n-6
mass-stardi efekti, jalgides huvi pakkuvate orienteerujate liikumist ajas ja ruumis. ’
Erinevatest orienteerumisliikidest on ké&esolevas t06s vOetud vaatluse alla rogain kui
voistkondlik valikorienteerumine. Rogain sobib OP problemaatika empiiriliseks uurimiseks,
kuna selle reeglid klapivad hésti OP formuleeringuga — liikumisvalikud pole maastikul
piiratud, kontrollpunktide (KP) labimise koguaeg on piiratud, iga KP labimine annab kindla
arvu preemiapunkte ning eesmargiks on preemiasumma maksimeerimine.

Lisaks hdlpsalt kattesaadavale andmestikule pakub rogain ka iseseisvat huvi, sest Eesti on
rogaini Uks juhtivaid riike maailmas nii tipptasemel sportlaste, korraldajate oskuste kui ka
vOistlustest osavGtjate arvu poolest. Kdesoleva, 2014. aasta rogaini Euroopa meistrivdistlused
toimuvad Rahvusvaheline Orienteerumise Foderatsiooni otsuse kohaselt just Eestis,

Pdlvamaal.

Kéesolevas td0s vaatluse alla vdetav rahvaspordivdistlus Teaduste Akadeemia
orienteerumisklubi (TA OK) rogain toimub Eestis traditsiooniliselt oktoobri alguses ja on
kujunenud kdige osavoOtjarohkeimaks orienteerumisvdistluseks, kus osaleb ligemale tuhat
erineva tasemega voistlejat — tippsportlastest suigismetsas jalutajateni. Kdigi nende puhul on
tegemist selgelt eesmargistatud liikumistega, mille parameetreid on vdimalik empiiriliselt
kirjeldada ja uurida.

Arvestades bakalaureusetddle seatud mahulisi ja sisulisi ndudeid on lahema vaatluse alla
vOetud vaid Uhe konkreetse, 2013.a. 5. oktoobril toimunud rogaini vdistluse tegelikult
toimunud liikumiste analtis. Empiirilisest materialist tuleneva(te) matemaatilis(t)e

optimeerimis(t)e kusimus(t)ega ei tegelda.

Uurimistod eesmérgiks on seega selgitada thel konkreetsel vdistlusel tegelikult tehtud
liikumisvalikuid ja nende vGimalikke pdhjuseid.

Antud uurimuses pstitavad uurimiskisimused on:



o Kas voistlusel tekkisid kindlad liikumismustrid ning millest vdivad nende erinevused
tingitud olla?

o Millised olid peamised a priori ja a posteriori marsruudivalikute erinevused ning
millest vBisid need olla tingitud?

o Kas ja kuidas grupeeruvad v@istkonnad oma eesmérkide ja lilkumisvalikute poolest?

o Uurimuse toohipotees on jargmine: litkumismustrite teke sdltub orienteerujate

tasemest ja pustitavatest eesmarkidest.

T60 koosneb sissejuhatusest, kolmest sisulisest peatlkist ja lisadest. Esimeses peatlkis
antakse luhitlevaade teekonnalilesannetest ning selgitatakse rogaini tldpShimotteid. Teises
peatiikis tutvustatakse uuritud juhtumit — TA OK rogaini vdistlust ning antakse Ulevaade
kasutatud andmetest ning tootlusprotsessist. Kolmandas peatiikis antakse Ulevaade ning

autoripoolne tdlgendus olulisematest tulemustest.



2. Teooria

2.1  Teevalikullesanded

Uks klassikalisi teevalikuiilesandeid on ,,rindkaupmehe iilesanne* (Kaasik ja Kivistik, 1982).
Selles Ulesandes peab kaima 1&bi kindlaksmadratud punktidest, seejuures on
punktidevahelised kaugused teada. Ulesande eesmargiks on leida Iiihim vdimalik teekond,
mis labib k&iki punkte. Kui on vaja labida n kohta, siis leidub (n-1)! vdimalikku teekonda (!
margib vlrrandis n esimese positiivse taisarvu korrutist ehk faktoriaali). Kuna tulemus ei
sOltu marsruutide suunast, siis tdhusate teekondade arv on (n-1)!/2. Paraku tduseb see arv
ldbitavate kohtade lisandumisel vdga jarsult, mist6ttu suure n korral on randkaupmehe
ulesanne lahendamatu (Goodchild et al., 2011) Kuna rogainil on vdimalike punktide arv tihti
vaga suur (olenevalt rogainist paarkimmend kuni sada punkti) ja liikumisvalikud pole
erinevalt randava kaubareisija tlesandest piiratud, siis sobib selle kirjeldamiseks pigem
orienteerumisprobleem.

Orienteerumisprobleemi (OP) vdib Kirjeldada jargmiselt (Van Oudheusden et al., 2010).
Kdik voistlejad stardivad kindlast alguspunktist ja proovivad labi kéia vimalikult paljudest
kontrollpunktidest ning jouda etteantud aja sees I8pp-punkti. Igal kontrollpunktil on kindel
vadrtus, soltuvalt punkti kaugusest ja Umbritseva maastiku labitavusastmest.
Orienteerumisprobleem on kontrollpunktide ja lihima vdimaliku tee valiku kombinatsioon
ning selle eesmark on koguda vBimalikult suur punktisumma, hoides ajakulu voi teepikkus
minimaalne. PAhiline on panna paika kontrollpunktide vaheline lihim teepikkus, et jouda
etteantud aja raames labi kéia voimalikult palju vdimalikult suure véartusega kontrollpunkte.
Néiteks on OP lahendamiseks kasutatud diinaamilist programmeerimist. Kuna selles teoorias
ei ole kontrollpunktidel v&&rtuseid, seatakse eesmargiks hoida ajakulu vdimalikult véike ning
voistlejatel on kohustus mdnest kindlast kontrollpunktist 1&bi minna. Esimesed heuristikad -
S- ja D-algoritmid esitati aastal 1984. S-algoritm moodustab marsruudid, kasutades
voimalusi, kus korreleeruvad punktide vaartuse ja punktidevahelise vahemaa suhe. D-algoritm
pdhineb uurimisala jagamisel sektoriteks, mille mééaravad kaks kontsentrilist ringi ja kindla
pikkusega kaar. Marsruut moodustakse nii, et kindlas sektoris peab labi k&ima koikidest
kontrollpunktidest nii, et etteantud aega ei Uletata.

Veel on olemas heuristika, mis pdhineb sipelgate kaitumisel ja on optimeerimistlesannetes
laialt kasutatud - sipelgapesa algoritm. Sipelgad eritavad k&imisel spetsiifilist feromooni,

mida tajuvad ka teised sipelgad, kes eelistavad kéia radadel, kuhu feromooni eraldatud on.



Mida rohkem teatud rada modda kéiakse, seda rohkem feromooni eraldatakse ja seda
eelistatumaks muutub ka rada. Sellisel moel on vdimalik vélja arvutada kdige optimaalsemad
marsruudid nii sipelgate elus, ning, kasutades analoogset mehhanismi, muudel aladel (Liang,
Y.-C., et al., 2006).

Ka maastikudkoloogias on loomariigi litkumisi uuritud. Naiteks on B. Milne (1991) kindlaks
teinud, et putuka liikumistee fraktaalne dimensioon oleneb nii pinna omadustest kui ka
lilkumise eesméargiparasusest. Nimetatud naitajal vOib oletada teatud sarnasust orienteerumise
rajakoefitsiendiga, kuid see vajaks spetsiaaluuringuid.

Sobiva lahenduse OP-le v6ib tuua ka erinevate mooduste kombineerimine. Néiteks on
vOimalik arvutada koige ajasadstlikum marsruut erinevate paikade vahel Ghildades
rastripbhiseid modelleerimisvahendeid ja vektoripdhiseid vorguanaliiisi funktsioone
(Balstrgm, 2013).

Suunavaliku pdhimdtteid ja orienteerumisradasid on uuritud Eestis ka varem (Kivistik, 1973;
1975), kuid erineva aja, kaartide ja orienteerumisala tottu on sealseid analtlsitulemusi vaga

keeruline k&esolevatega vorrelda.

2.2  Rogainimine

Rogainimine on vaistkondlik valikorienteerumine kontrollajaga 3-24 h. Vdistluse eesmark on
kontrollaja jooksul koguda vdimalikult palju punkte maastikul paiknevate kontrollpunktide
(KP) labimisest. KP-de véaartus on keerukusest ning kaugusest s6ltuvalt erinev ning vastab
punktides KP tunnusnumbri kimnelisele kohale v6i néidatakse tunnusnumbrile jargneva
arvuna. Rogaini paremusjérjestus esitatakse kogutud punktisumma jargi. VVordsete punktide
korral saavutab kdrgema koha varem finiSeerinud voistkond. Rogaini voistlusel kasutatava
kaardi modtkava peaks olema vahemikus 1:25 000 kuni 1:50 000, kérgusjoonte vahega
soovitavalt 5 meetrit. Kaardi sisu ja mddtkava peavad vdimaldama liikumistee planeerimisel
ja maastikul orienteerumisel juhuslikkust véltida. (EOL, 2009)

Voistluskaart kontrollpunktide asukohtadega antakse vdistkondadele katte enne vahetut starti
(TA OK rogainil kuni 1 tund enne rajale pa&semist.

Esmalt toimub teekonna planeerimine, kus l&htutakse vdistkondade pulstitatud eesmérkidest
ja tasemest. Raja planeerimise juures on oluline enda, vOistkonnakaaslas(t)e, konkurentide
taseme ja raja hindamine lahtudes Uldteadmistest vdistlusmaastiku kohta, rajameistri infost

ning hetke loodusoludest (Eensaar, 2013).



Maastiku vdistluseelseks analliusiks voib infot koguda kohta internetist vdi arhiividest, kus on
olemas orienteerumiskaardid, pildid ja vajalikud kaardirakendused, mis kirjeldavad uuritava
ala maastikuttdpi. Voimaliku litkumiskiiruse hindamiseks on véimalik otsida varem sarnasel

maastikul toimunud vadistluste tulemusi.

Maastikuanalliisi pdhjal kujuneb nn rajakoefitsient — hinnanguline maastikutidbist tulenev
reaalse ja linnulennulise litkumistee suhe. Rajakoefitsient on individuaalne kriteerium, mis
sOltub sellest, kui palju joostakse otse voi teid modda ringi. Praktikas jaab koefitsient
tavaliselt 1,2 ja 1,3 lahedusse (Eensaar, 2013).

Véga oluline on planeerimise juures kaart, mis erineb tavalisest orienteerumistkaardist
maastikuldbitavuse néitajate puudumise poolest. Sellegipoolest peab orienteeruja planeerima
voimalikult optimaalse teekonna l&bi maastiku just kaardil mérgitud info pdhjal. Nii on
Ulesandesse juba algselt sisse toodud ka madramatus. Optimaalse teekonna planeerimist
rogainil komplitseerib ka see, et teekonna- ja aja vaartuste kdrvale lisandub kolmaski aspekt —

punktide vaartus.

Kuigi rajavaliku meetodid soltuvad paljudest aspektidest, on orienteerujate heuristika
uurimisel selgunud, et kasutusel on kaks pdhilist orienteerumisvdtet: teekonna lahtepunktist
jargmise kontrollpunktini planeerimine ning teekonna kontrollpunktist tagurpidi lahtepunktini
planeerimine. Lisaks on v@imalus, et orienteeruja ei eelista kumbagi. Kuigi heuristikate
tulemuslikkus on samavaarne, selgus, et rada lahtekohast I6puni eelistavad planeerida
algajamad orienteerujad ning professionaalsed orienteerujad eelistavad planeerida raja
kontrollpunktist lahtekohani (Eccles et al., 2002).

Raja planeerimisel on ks v6imalus alustada nende korge vaartusega punktide thendamisest,
mida saab labida teid kasutades. Uhendamise jarel tuleb proovida need etapid omavahel liita.
Kui planeerida raja sisemine ja valimine ring, tuleb hinnata, kummal ringil olles on mdtteliste
ringide vahele jadvaid punkte lihtsam ja kiirem votta. VOistluse algfaasi pole mdistlik
planeerida eeldatavalt raskema labitavusega maastikuosasid, sest hiljem on seal teiste poolt
sisse joostud radadel kergem liikuda. Uldiselt on radasid mooda liikudes kiirus suurem, kuid
ka distants omakorda pikem. Etappide vahel otse liikudes on distants lihem, kuid joukulu
reeglina suurem. Suureks ei tohiks jatta finiSisse joudmise, kuna tihti otsustabki see tiks punkt,
kas teie suurt pingutust saadab ka edu. Kui on selge, et aega on planeeritud distantsi

labimiseks liiga vahe, peaks jatma &ra vastava arvu punkte. Muutmist on mdistlikum alustada



pigem varem ja alustada vaiksema véértusega punktidest, vastasel juhul on véimalik, et raja

viimastel tundidel peab dra jatma kdrgema vaartusega punktid (Eensaar, 2013).

Enamasti on rogaini orienteerumisvead tingitud suuna ja kauguste valest hindamisest ning
kaardi valest tdlgendamisest. Vigade valtimiseks on vaja kontrollida pidevalt ja rutiinselt enda
liikumist kaardi ja kompassiga. Pikema ja modda teed kulgeva raja labimine vdib energiakulu

mottes olla otstarbekam kui lihem kdnd paksu samblaga tihedas metsas (Eensaar, 2009 ).



3. Andmed ja metoodika

Toos vaatluse alla vdetav voistlus on vastavalt orienteerumisspordi traditsioonidele
kvantitatiivselt hasti dokumenteeritud. Lisaks sellele oli pustitatud uurimistlesannete
lahendamiseks vaja koguda kvalitatiivset lisateavet vdistlejailt endilt. Selleks koostatud
klsitluse valja tootamisel lahtusin eelnevalt valjatodtatud ankeedi koostamise ja l&biviimise
meetoditest (Hirsjarvi et al., 2010). Geoandmebaasi loomisel toetusin andmebaasisiisteemide
loomise ja haldamise metoodikatele (Isotamm, 1996; Linntam 2000) ning andmete Idimimise
metoodikat arendasin ise edasi. Teekondade analiiisil oli abi erinevate orienteerumisvdistluste
rajaanalliisidest ~ (Ruusalepp,  2009;  Avaste, 2011) ning  GIS-tehnoloogia
vOBtmekontseptsioonidest ja tehnikatest (Albrecht, 2007).

3.1  Vdistlusala
Ké&esoleva uurimistoo raames 2
keskendutakse Janeda kulale ja selle K&
Umbrusele. Jéneda asub Lé&&ne-
Virumaal, Tapa vallas ning jaab
Kdrvemaa maastikukaitsealale.
Uuritav ala jadb Korvemaa ja
Pandivere korgustiku maastikuttdbi
piirkondade piirile, Ghendades endas
mdlema piirkonna omadusi. Pandivere
korgustikule on omased pdllustatud

moreenitasandikud ning koérgustiku 3

.
(et [Rs SHmSed] Centismih

jalamit iseloomustab  soodevdond. joonis 1. Vaistluskeskuse paiknemine Janeda
Metsaga on kaetud 40,5% alast ja Staadionil (TA OK rogains.a.)

metsastuvate rohumaade ja pddsastikega 15,45% alast. Alal on vdrdlemisi palju suuri maa-

asulaid. Kdrvemaale on suur soostumus (37,7%) ja metsade osatahtsus samuti omane.
Kdérvemaa pinnamoe moodustavad hilisjadaja jaasulamisvee jarvedest jaanud tasandikud ja
hiljem tekkinud sood. Jarved on Kdrvemaal véikesed ning asuvad oosistikes, mdhnastikes voi
jaanukina soodes. Metsast ala on palju (73%) ja esindatud on kdik metsattdibirihmad.
Asustus on siin tihedam pdhja-, ja idaosas, kuhu ja&b ka uuritav ala (Arold, 2005).

Kila labib tugimaantee nr 13, Jagala-Ké&ravete maantee ehk Piibe maantee ning Jénedale

jouavad vélja ka Aegviidust ja Pohja-Kdrvemaalt algavad suusa- ja matkarajad. lda-l4&ne-
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suunaline raudtee ning sellest pdhja poole jadv Mustjogi jaotab maastiku rogainimise mattes
kaheks osaks, mida siduvaid litkumisteid on piiratud arvul.
TA OK rogaini voistluskeskus asus Janeda staadioni ja spordihoone vahetus l&heduses

(joonis 1). Uurimisala suuruseks on 183.35km?.

3.2 Juhtumi kirjeldus

Ké&esolevas uurimuses voeti vaatluse alla 5.10.2013 Janeda kiila imbruses toimunud X1V TA
OK rogaini vdistlus, mis paiknes 2000.a. Mé&gede kila tmbruses peetud | TA OK rogainiga
peaaegu samadel aladel (joonis 2).

Vaistlusel osales 357 voistkonda 875 vdistlejaga profitasemel orienteerujatest plhapéeva-
matkajateni. Osavdtjad vdisid moodustada 2-5 liikmelised vdistkonnad. Orienteerumiskaardi
lihtsustatud kujunduses vdistluskaardi mdotkava oli 1:30 000, kdrgusjoonte vahe 5 m. Ala
kaardistati 2013. aastal Lauri Lepiku ja Raivo Pellja poolt. Aluskaardina kasutati Maa-ameti
lidari kGrgusandmeid ja pdhikaardi vektorfaili. Kaardi EOL — kood on 2013080.

1]

T 7 [ T 2 T i -1 7 T -
| E ! 11 N | i 5 i T s s 7 pdl S N ),
| LBST__ ncg v Dy 1

5102013

JANEDA

4 ROGAINI KAART

‘{ eoLzote0 1 : 30 000

H=5M

Joonis 2. Janeda rogaini kaart
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Tegemist oli valikorienteerumisega. Maastikul oli 40 kontrollpunkti ning kdoigi
kontrollpunktide l&bimise eest oli vGimalik koguda 144 punkti. Vistluse eesmérk oli jalgsi
lilkudes 8 tunni jooksul maksimaalse punktisumma kogumine maastikul paiknevate
kontrollpunktide (KP) labimisest, mille vaartus oli keerukusest-kaugusest s6ltuvalt vahemikus
2-5 punkti ja vastas KP tunnusnumbri kiimnelisele kohale. Labitavate KP-de arv, valik ja
labimise jarjekord oli iga vdistkonna poolt vabalt valitav. Selleks, et vdistkond saaks punkte
KP kulastamise eest, pidid vdistkonna koik liikmed tegema Sl-kaardiga marke selle KP
Sl-jaamas ihe minuti jooksul. Kontrollaja tletamist trahviti punktide mahaarvamisega: kuni 1
minut hilinemist — 1 punkt, iga tdisminuti Gletamisest lisaks 1 punkt. Kontrollaja tletamisel
enam kui 30 minutit tulemust ei arvestatud.

Paremusjérjestus maéarati kogutud punktisumma jargi, millest on lahutatud trahvipunktid.
Vordsete punktide korral oli eespool varem I6petanud voistkond. Autasustati vdistlusklasside
kolme paremat vdistkonda, vOistlusklassid olid jargmised: NN (naised), MM (mehed), MN
(mehed ja naised), JJ18 (sGltumata soost, vanus kuni 18 a), NN40 (naised, vanus vahemalt 40
a), MM40 (mehed, vanus véhemalt 40 a), MN40 (mehed ja naised, vanus vahemalt 40 a),
NN55 (naised, vanus vahemalt 55 a), MM55 (mehed, vanus vahemalt 55 a), MN55 (mehed ja
naised, vanus vahemalt 55 a), Pere (vahemalt kahest erinevast pdlvkonnast,
vanusepiiranguta). V0istluse ajal vOis kasutada vaid korraldajate poolt antud kaarti ning
abivahendina ainult magnetkompassi ja kella. Muude navigatsiooniseadmete ja
programmeeritava arvutustehnika kasutamine oli keelatud. Kaardil punase viirutusega
margitud keelualadesse ja samblarohelisega margitud Guealadele ning taluhoovidesse

sisenemine oli keelatud (TA OK rogain, s.a.).

3.3 Janeda rogaini voistlustulemused

Janeda rogaini kodulehelt (www.rogain.ee) on kéttesaadavad erinevad andmed nii XIV TA
OK rogaini kui ka sellele eelnenud rogainide kohta. Iga vdistkonna kohta on sealt voimalik
leida jargmised néitajad: koht, klass, lilkmete nimed, aeg, punktid, trahv, tulemus ja koht
klassis. Lisaks on seal detailne informatsioon iga voistkonna labitud etapi kohta: 1&bitud KP-
d, aeg KP markimisel, etapi aeg, KP eest saadud punktid, etapi linnulennuline distants ja selle
labimise kiirus (min/km), ning voistkonnal mérke tegemiseks kulunud aeg (vastavalt
voistlusmaarustele ei tohi see Uletada Uht minutit). Peale vdiskonnaspetsiifilise informatsiooni
leiab sealt ka kogu vdistluse KP-de labimise statistika, kus KP-d on reastatud nendes

registreeritud margete jargi. Vajaminevad andmed kopeerisin MS Accessi andmebaasi.
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3.4  Materjali kogumine

Pohjalikuks teekonnamustrite ja rajavalikute analliiisiks on wvaja nii vdistluskaarti,
voistkondade tegelikke marsruute kui ka voistkondade taustainformatsiooni.

Osa vdistkondade kohta kdéivast infost on Uleval TA OK kodulehekdljel, sealhulgas
vOistkondade aeg, punktid, koht (vanuseklassis), labitud KP-d, nendevahelised
linnulennulised kaugused ja etapiajad. Detailsema taustainformatsiooni kogumiseks koostasin
kisimustiku (lisa 7), mille laadisin Ules online — kiisitluskeskkonda Surveyplanet’isse.
Jargnevalt lisasin 13. oktoobril 2013 aastal ehk umbes néddal peale vdistluse toimumist
rogainifoorumisse (http://rogain.ee/foorum/?tid=564) lingi ja Uleskutse ankeedi taitmiseks ja
teekondade sisestamiseks. Samuti jagasin antud linki tuttavate vahel, kes olid orienteerumise
vOi/ja antud vdistlusega seotud ja palusin ankeeti edasi jagada. Umbes kuu aja pérast tegin
vastanute pdhjal esimesed kokkuvdtted. Kuna suur osa vastanutest oli vdistluse
paremusjarjestuses eespool, jagasin valimi esinduslikkuse tagamiseks paremusjarjestuse
alusel viieks vordseks grupiks (kohad 1-70, 71-140, 141-210, 211-280 ja 280-340) ja saatsin
ka voistkondandele, kes olid vahemesindatud gruppides, palve kisitlus &ra téita.

Kusitlusele vastas kokku 77 vdistkonda, nendest 6 vdistkonda vastasid topelt. Sisestatud
teekondadest olid avalikud 73. Selliseid vdistkondi, kelle kohta oli olemas nii vastustega
ankeet kui ka sisestatud teekond, oli I16puks 53. Gruppide kaupa jagunesid antud v@istkonnad
jargmiselt: grupp 1-70 14 vastanut, grupp 71-140 9 vastanut, grupp 141-210 10 vastanut,
grupp 211-280 10 vastanut, grupp 281-340 9 vastanut ning 1 v@istkond, mis loeti Sl pulga
kaotamise pérast katkestanuks, kuid kes kogunenud punktide jargi oleks esimeses grupis.
Enne analluside labiviimist eemaldasin katkestanud voistkonna valimist, sest puuduvate
andmete (tulemus, etapi eest saadud punktid jne) tdttu oleks vdinud see llejdédnud tulemuste

usaldusvaarsust mojutada.

Ulejaanud 52 vdistkonna andmete pdhjal hakkasin tegema edasisi analiiiise. Kusitlustele
vastas meeskonna kohta Uks esindaja, v.a. 4 erandit, mispuhul vdistkonna eri liikmete

vastused uldistati kogu voistkonna kohta kaivaks.

Vaatlusaluse voistluse kohta on t66 autorile teada ka neli blogipostitust. Samuti on veebis, nii
blogides kui ka TA OK rogaini kodulehekdljel tleval rogaini maastikku kirjeldavad fotod.

Analisiks vajamineva orienteerumiskaardi faili gif kujul ja rajapunktide faili xml kujul sain
TA OK rogaini korraldajameeskonna liikmelt Arvo Laanemetsalt. Teekonnafailid jagunesid
kaheks: gps-seadmega salvestatuteks ja kasutajate poolt Route Gadgetisse joonistatuteks. Osa

GPS-teekondadest (12) gpx-kujul sain Tdnis Ermilt, kes tegeleb gps-teekondade analtilisiga
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online-keskkonnas Sportrec. Osa GPS-teekondi gpx-, vdi grt — failina saadeti mulle ka otse
vOistlejatelt,  Ulejddnud  teekonnad olid olemas Route Gadgetis (aadressil
http://kape.ee/gadget/cgi-bin/reitti.cgi?act=map&id=452&Kkieli=).

Rogainil kasutatud kaardi orienteerimisel p6hja-1duna suunale kasutasin Maa-ameti

pdhikaarti.

35 Anallisi metoodika

3.5.1. Andmete eeltdotlus

Esmalt laadisin gpx-failidest shp-failideks konverteeritud failid, orienteerumiskaardi faili gif
kujul ja rajapunktide faili xml kujul tarkvaraprogrammi ArcGIS 10.2. Uhitasin erinevad
andmekihid Eesti pohikaardi ristkoordinaadistikku. Ulejaanud teekonnad digisin Route
Gadgetist ja vOistlejate poolt saadetud piltidelt joonobjektidena kasitsi Gmber samasse
projekti. Etappide ja Uksikute KP-de l&bimise analulsimiseks IGikasin sisestatud teekonnad
etappideks, mille otspunktideks jaid labitud KP-d. Jargnevalt arvutasin voistkondade etappide
ja kogu teekonna tegelikud pikkused. Sealhulgas arvestasin sellega, et vaid sisestatud GPS-
teekonnad olid teatavas lahenduses teekondade tegeliku pikkusega, joonistatud radade puhul

oli tegemist intepretatsiooniga.

3.5.2. Rogaini geoandmebaas ja andmetdotlus selles
Ankeetkisitluse konverteerisin kisitluskeskkonnas kompaktseks tabeliks ja kandsin selle MS

Accessi andmebaasi, kus Uhildasin selle Janeda rogaini andmebaasist saadud andmetega.

Lisaks kandsin sinna tle ArcMapis
3 —h A A A
arvutatud teekondade ja etappide
. . - . @ Jouda poodiumile
pikkused. Jargnevalt viisin labi | & (md/vfnusek,ass)
. . s . . £ 2 R
erinevaid pdringuid, et leida 2 M Veeta sportlik
: : : . w laupa
linnulennuliste ja tegelike aupaey
] ] o Nautida loodust ja
marsruutide suhe, populaarseimad ! 0 50 ’1_00 seltskonda
etapid ja KP-d, etappide Kiireimad Tulemus

voistkonnad ning kindlatest KP-

dest lahtuvad marsruudid ja nende Joonis 3. Valimi voistkondade paiknemine tulemuste
: e tabelis vastavalt seatud eesmargile
hulk.  Etappide  analliusimisel

kustutasin dra topelt/tle 60 sekundi SI-marked kui uuringu seisukohast mira.

Tabelarvutustarkvaras MS Excel viisin eelnevalt kodeeritud ankeedivastusega labi esialgse
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graafilise ja elementaarstatistilise analtitisi tunnuste omavaheliste seoste leidmiseks.

Teekonnamustrite leidmiseks grupeerisin vdistkonnad nende ankeedi vastuste pohjal erinevate
tunnuste alusel ja analtisisin jargnevalt ArcMapis erinevate gruppide teekonnamustreid.
Esmalt grupeerisin voistkonnad vastavalt nende kohale paremusjérjestikus ja eesmargile
(jéuda poodiumile, veeta sportlik laupédev, nautida loodust ja seltskonda) kolme gruppi.
Esimese grupi moodustasid voistkonnad (9), kes olid markinud eesmargiks jouda poodiumile
ning nendega vordse vdi suurema punktisumma kogunud. Kuna ulejdanud vastanute puhul
tulemused sOltuvalt eesmargist selgelt ei eristunud, siis jagasin need vastajad tulemuse
vahemiku keskmise alusel kaheks. Tulemuste vahemik oli antud juhul 9-88 punkti, vahemiku
keskmine 44,6. Keskmisest korgemate punktidega voistkonnad (34) viisin Il gruppi,
keskmisest madalamate punktidega vdistkonnad I11 gruppi (9)(joonis 3).

Lisaks jagasin valimi kaheks labitud suuna alusel. Jagamisel lahtusin sellest, kas vdistkonnad
labisid valitud marsruudi péri-, vOi vastupaeva. Tekkinud kahe grupi pdhjal lisasin ArcMapis
teekondadele vastavad tunnused.

Olles eelnevalt leidnud 3 populaarsemad KP-d ja 5 populaarsemat etappi, markisin need
punkti/etapi kaupa dra ArcGIS-is. Jargnevalt kdrvutasin gruppe omavahel neid siduvate

tunnuste alusel.
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4. Tulemused ja arutelu

4.1 Ankeedivastuste analiiis

Valimi esinduslikkuse hindamiseks oli vGimalik vorrelda omavahel valimi ja tldkogumi

parameetreid. Valimi ja Uldkogumi kdrvutamisel selgus, et vdistkondade tulemuste

statistilised nditajad olid suhteliselt sarnased (tabel 1). Valimi nditajad olid kdik thtlaselt pisut

korgemad, sest valim oli kergelt kallutatud paremusjarjestuse alguse poole. Uldiselt on

uldkogumi ja valimi néitajad Uksteisele suhteliselt l&hedal, mist6ttu vOib uurimuse tulemusi

laiendada ka tldkogumile.

Tabel 1. Uldkogumi ja valimi tulemuse analiius statistiliste naitajate alusel

Uldkogumi | Valimi

tulemus tulemus
Aritmeetiline keskmine 62,9 64,7
mediaan 62,0 65,0
Stdhalve 22,7 24,9

4.2 Uldised Marsruudivalikud

Uurimustdd valimi meeskonnad l&bisid Janeda rogaini kaigus pea koiki KP-sid, jattes vélja

kaardi idaosas paikneva KP 30, mille vééartus oli 3 punkti (joonis 4). KP 30 asus l&himatest
KP-dest suhteliselt kaugel (Stardist 1,6 km, KP 22-st 2 km ja KP 23-st 2,5 km kaugusel).

Joonis 4. Janeda rogaini valimi kdik teekonnavalikud



Enamasti liiguti médda maanteid, kruusateid, metsateid, sihte ja ka médda raudteed. Osadel
etappidel tekkis ks kindel rada, mida jargisid kdik vastavaid etappe labinud vdistkonnad.
Sellisteks etappideks olid 24 — 57, 52 — 39, 25 — 56, 57 — 37, 37 — 25, 55 — 49, 49 — 27, 21 —
22. Leidus ka etappe, mille puhul tekkis
uks kindel rada, kuid vahetult enne KP-d

laheneti sellele erinevalt — suurema
kaarega Vvoi, vastupidi, otse punktile peale
minnes. Sellisteks etappideks olid 50 —
29, 41 — 43 ja 23 — 40. Etapid kulgesid
mdlemal suunal analoogselt.

Selliste kindlate radade tekkeks v6ib tuua | /

erinevaid pdhjuseid. Uks pShjus on KP-

de vaheline véike vahemaa (kuni 1 km) —

uldiselt dritavad vdistkonnad labida . )
Joonis 5. Etapp 24 — 42. Punase joonega on

vahemaa otse, vdimalikult linnulennulist margitud vdistkonnad suunal KP 42 — 24, sinise
joonega on maérgitud vdistkonnad suunal KP 24

marsruuti pidi kasutades nii rada kui kui "

muid valitud orientiire (nt. etapp 50 — 29).

Halvastilabitaval maastikul — soisel vdi tiheda alusmetsaga alal - jargitakse sihte ja muid radu
rangemalt, kuid tiheks orientiiriks on ka kraavi-, voi joekaldad (etapid 55 — 49, 49 — 27).
Lisaks viib tihti Ohest KP-st teise linnulennulisest distantsist vaid kergelt erinev inimtekkeline
rada ning enamasti otsustatakse selle kasutamise kasuks (etapid 57— 37, 37— 25, 24— 57, 52—
39, 25 - 56).

Uldiselt on etappidel teekonnavalikud suhteliselt sarnased. Erinevused tekivad etappidel, kus
teed modda minemine lisaks marsruudile liiga suure ringi. Sellisel juhul valitakse otsetee ning
erinevate voistkondade marsruudid hargnevad (joonis 5). EtapipGhised erinevused tekivad ka
siis, kui jargmisesse KP viib mitu pealtndha sarnase pikkuse ja tegumoega rada VOi
otsustatakse pisut pikema raja labimise asemel maastikul 18igata (etapid 40— 52, 56— 59, 26—
44, Joonis 5).

4.3 Marsruudivalikud suuna alusel
Marsruudid jagunesid voistlejate liikumissuuna alusel kaheks: paripéevasuunaliseks (joonis
7), kus voistlejad l&bisid etapi péripéeva liikudes ja vastupédevasuunaliseks (joonis 6), kus

voistlejad labisid etapi vastupédeva liikudes. Suurem osa valimist l&bis raja vastupéeva, kuid
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Joonis 6. Jdneda rogaini teekondade suunad. Punased jooned tahistavad vastupéeva kulgevaid

teekondi. Punane ringikujuline tingmark musta sidamikuga kujutab S/F

Joonis 7. Janeda rogaini teekondade suunad. Sinised jooned t&histavad paripéeva kulgevaid

teekondi. Punane ringikujuline tingmark musta sidamikuga kujutab S/F
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16 voistkonda l&bisid raja paripdeva (vOistkonnad, kelle esimene KP oli 22). Kuigi
paripdevalise suuna valinud grupi tase oli vdga erinev, oli margata just kaardi edelaosa soisel
alal sagedast otsemineku harjumust erinevalt vastupéeva raja labinud vdistkondadest, kes
liikusid modda radu ja sihte. Otsem tee péripdevasuunalistel voistkondadel oli valitud ka
etapil 24 — 42. Péripéeva liikujad on rohkem keskendunud kaardi kirde- ja Idunaosale — see
ala on tihedamalt I&bi kdidud, ka rajad hargnevad rohkem. Vastupédeva liikuvad meeskonnad
on keskendud rohkem kaardi pohjaosale. Voistkonnad, kes piirdusidki peamiselt he
kaardipoole punktide v&tmisega, jatsid arvatavasti maantee viimaseks osaks, et valtida 16pus
keerulisemat maastikut.

Uks vBimalus, miks paljud vdistkonnad vastupaevalise suuna valisid, voib seisneda selles, et
sooviti esmalt litkuda moodda kuivemat ja kindlamat rada. Samuti on vOimalik, et panustati
sellele, et keerulisemates punktides on tekkinud punkti leidmist lihtsustavad sissek@nnitud

rajad, nn. lohad.

4.4 Paremusjarjestus

Paremusjérjestuse (eesmark ja tulemus) T

alusel jaotatud gruppide marsruudid olid LA w2 4N

5 42

oodatult erineva pikkusega. Esimeses grupis 99
(poodiumile piirgijad) olnud kaisid kaardi nii \ ”‘..}}33 .;:{‘f Y T
_'35 R ',";".26 40

pbhja-, kui Idunapoolse serva labi, Uletasid ; Q ; 141 A vl o

¥
¥y
1

51

‘T55 A s g0

kaks korda kaardi mdtteliselt jaotanud Piibe
maanteed. Jouti ka kaardi soisesse edela-, ja = A - o 22 g
laaneosasse (joonis 8; 11). Kuna | grupi | 3 8 ‘ ‘ o
voistkonnad  vOtsid  keskmisest rohkem |, ,’9772 & R s »f29 e

— 1km

12000

punkte, pidid nende labitud marsruudid selle
Joonis 8. Paremusjarjestuse | grupi ndide,
voistkonna marsruut on margitud helesinise

jélle jarjest luhemad. Uldiselt lahtus | grupp  joonega

vOrra ka pikemad olema, teistel gruppidel

marsruudivalikul vdimalikult paljude KP-de l&bimisest, kuna eesmaérgiks oli Uhtlasi
poodiumile jéudmine. Teise grupi meeskondade marsruudid jaotas Piibe maantee laias laastus
kaheks — vdistkonnad piirdusid KP-de labimisel pigem kas Piibe maanteest edela- voi
kirdepoolse alaga (joonis 9; joonis12). Uks selle grupi vdistkond kais samuti edelaosa soisest
osast labi. Kolmanda grupi teekonnad joonistusid vélja pisut kaootilisemalt, meeskondade
eesmark oli pigem looduse nautimine, marsruudivalik phines etappide looduskaunidusel voi

heal l&bipaasetavusel. KP-de hulk ja KP-de vaheline labimaa olulist rolli rajaplaneerimisel ei
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taitnud (joonis 10; joonis 13). Selle grupi meeskonnad on toonud eesmérgiks nditeks “plaani
kohe alguses 6 tunniga piirduda”, “vdimaluse lihtsalt koos pojaga koos olla” voi oldi rajal

koos siile-, ja véikelastega, kes seadsid marsruudivalikule kindlad piirid.

P W RN e e Y S
,‘D_g g “L(_)45 Ly ‘(:I; == :\92,

JANEDA o =Agis, .9 \ - i JANEDA
1:20000 km « _1:3000n

Joonis 10. Paremusjérjestuse Il grupi
naide, voistkonna marsruut on maérgitud
helesinise joonega.

Joonis 9. Paremusjdrjestuse Il grupi ndide,
voistkonna marsruut on margitud helesinise
joonega

OGN Kapger

Joonis 11. Jéneda rogaini marsruudid paremusjarjestuse pohjal - paremusjarjestuse | grupp.
Sinised jooned mérgivad voistkondade liikumistrajektoore. Punane mérk musta sudamikuga
tahistab S/F
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Joonis 12. .Janeda rogai

ni marsru

udid pérémUSJarjegtuse pobhjal - paremusjarjestuse Il grupp.

Punased jooned margivad voistkondade liikumistrajektoore. Punane mérk musta stidamikuga

tahistab S/F

wlie ) o

i ROGUN Kapr

Joonis 13. Janeda rogain

marsruudid paremusjérjestu

ée pdhjal - paremusjarjestuse 111 grupp.

Lillad jooned maérgivad vdistkondade liikumistrajektoore. Punane mérk musta stidamikuga

tahistab S/F
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4.5 Marsruudi valiku seos tulemusega

Vdistkondade tulemused on oodatult tugevalt seotud nende tegelikult l&bitud rajaga,
korrelatsiooniks kujunes 0,95 (joonis 14). Tulemuse ja linnulennulise raja korrelatsioon on
veelgi tugevam, 0,97 (joonis 15), kuid dldiselt vdib vaita, et rajakoefitsent sGltub tugevalt
teepikkusest uldiselt.

Joonisel 14 erinevad teistest mérgatavalt kaks vdistkonda, kelle tulemus jai 20 punkti
ldhedusse, kuid kelle tegeliku raja pikkus oli pea 30 km. Kummalgi voistkonnal ei jatkunud
enne starti aega, et rada korralikult planeerida. Lisaks labisid mdlemad vdistkonnad raja
jalutades ning nende eesmark oli nautida loodust ja seltskonda.

Keskmine rajakoefitsient oli 1,34, mis vastab valjakujunenud keskmisele (Eensaar, 20013).
Rajakoefitsient nditab hinnangulist maastikutiiiibist tulenevat reaalse ja linnulennulise
liikumistee suhet (Eensaar, 2013). Rajakoefitsiendi ja tulemuse suhe oli keskmise tugevusega,
korrelatsioon oli 0,46 (joonis 16). | grupi v@istkondadel oli koefitsient suhteliselt Ghtlane,
koefitsiendi keskmine tase oli 1,32. Il grupi osas esines rohkem kdikumisi, kuid keskmine
koefitsient jai siiski 1,34 juurde. Il grupi keskmine koefitsient tdusis aga jarsult 1, 42 juurde.
Keskmisest eristusid tugevamalt kaks v@istkonda, kelle koefitsent jai alla 1, 24. Vilja toodud
voistkonnad liikusid Piibe maanteest edela poole jaaval soisel alal. Mdlemad voistkonnad
hindasid maastikul&bitavust enne vdistlust 4 punktiga, ndrgema tulemuse saanud vdistkond

hindas maastiku pérast raja labimist aga 3 punktiga, teine jai hinnangus 4 punkti juurde.
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Joonis 14. Voistkondade tulemuse ja tegelikult l&bitud raja (sisestatud raja) suhe,
korrelatsioon on 0, 95
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Joonis 15. Voistkondade tulemuse ja linnulennulise raja suhe, korrelatsioon on 0,97
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Joonis 16. Rajakoefitsiendi ja tulemuse suhe paremusjérjestuse gruppide alusel.
Korrelatsioon on 0,46

Rajaplaneerimisel lahtusid vdistkonnad suurema vaartusega KP-dest, teedest ja radadest ning
ebasobivaid KP-sid dra jattes. Kahe vdistkonna tulemuse vahe tulenes selles, et (ks
voistkondadest labis raja joostes, teine vaheldumis joostes ja kdndides.

Koefitsent 1,30 oli valimi seas mood, ning varieerudes 0,1 vorra, kuulus selle koefitsiendiga
gruppi 12 vdistkonda. Sellesse gruppi kuulunud varieerusid suhteliselt tugevalt eesmarkide ja
tehtud valikute poolest pea koikides valdkondades, kuid sarnasus tekkis, kui pea pooled
hindasid pérast raja labimist maastiku l&bitavust paremaks kui nad enne vdistlust olid

arvanud. Ulejadnud poole arvamus jai samaks.
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Tugevamalt erinesid teistest tle 1,40 koefitsiendiga vOistkonnad, keda Uhtsemalt iseloomustas
samuti hinnang maastiku labitavuse kohta. Nimelt hindas neist enamik maastikku hindega 4
kuni 5 nii enne kui ka pdrast raja labimist. Selle grupi vdistkonnad kéisid darmiselt palju
mooda teid ja radu, tehes suuremaid ringe kui teised voistkonnad. Samuti iseloomustasid
antud gruppi suured orienteerumisvead.

Rajakoefitsiendi standarhalve oli 0,1, mis naitab, et Uldiselt oli vdistkondade vdimekus
rajalabimisel suhteliselt Uhtne.

Tulemus s@ltus ankeedi vastuste puhul veel kahest faktorist: vdistleja(te) pustitatud
eesmérkidest (jouda poodiumile, veeta sportlik laupdev vdi nautida loodust ja seltskonda) ja
subjektiivsest hinnangust enda meeskonna rajaldbimisviisile (joostes, vaheldumisi joostes ja
kdndides, peamiselt kondides ja kdndides (joonis 17). Vahesel maéral tundus tulemust
mdjutavat ka see, mitu korda ks vdistleja meeskonnast (ankeedile vastanu) oli kéinud
erinevatel rogainidel. Seevastu nditas tulemuse ja tldse rogainil kdidud kordade arvu suhe

vaid ndrka korrelatsiooni.

4,5
4 X )X@LO%
@ Joostes, niipalju kui
3,5 maastiku ldbitavus
P R e e e lubas
2 25 B Vaheldumisi joostes ja
.g ' kéndides
:T‘: 2 [T Tm
g 1,5 Peamiselt kondides,
vahel joostes
1 L 2 =
0,5 X Kondides
0
0 50 100 150
Tulemus

Joonis 17. Tulemus vs. rajaldbimisviis. Korrelatsioon on 0,66.

Rajaplaneerimisel ei piisanud seitsmele vdistkonnale etteantud ajast, kdik voistkonnad jaid 11
grupi teise osasse vOi Il gruppi. Rajaplaneerimisel Iahtuti enim suurema véartusega KP-dest,
millest 1&htus 34 vdistkonda ja teedest ja radadest, millest lahtus 32 vdistkonda (joonis 18; lisa
4). 1 ja Il grupi voistkonnad lahtusid rajaplaneerimisel eelkdige suurima véartusega KP-dest,

teedest ja radadest ning ebasobivaid KP-sid vélja jattes. | grupist valis vaid tks vdistkond
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alguses dldise liikumissuuna, ning vélistas planeerimisel taielikult ménest kindlamast kohast
sOltuva planeerimise. 111 grupp lahtus planeerimisel enamikest valikuvéimalustest, populaarne
oli nende jaoks ka Uldise liikumissuuna valimine voi planeerimisel mdnest kindlast KP-st voi

paigast lahtumine.
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1

1-Suurema 2-Ebasobivad 3-Teedestja 4 -Valitilldine 5-Moéned
vaartusega KP- KP-d vilja jattes radadest lilkumissuund kohad ja KP-d,
dest kuhu minna

Rajaplaneeringul lahtuti

Joonis 18. Rajaplaneeringu nditajad. Tulbad on jagunenud vastavalt grupisisesele
protsentuaalsele panusele

Rada planeerides tegid tagavaraplaani 38 vdistkonda ning rajavalikut muutsid vdistluse kaigus
44  vodistkonda. Pohiliseks rajavaliku muutmise pOhjusteks oli aja I6ppemine
orienteerumisvigade tekkimise tdttu (14 vdistkonnal), ning maastiku halb labipaasetavus (9
voistkonnal)(lisa 5).

Keskmiselt paranes vdistkondade hinnang maastiku labitavusest pérast voistlust kuna enne
voistlust hinnati (algselt viiepallisiisteemis) maastiku labitavust keskmiselt 3,5 punktiga, kuid
péarast vaistlust 3,7 punktiga (lisa 6). Enim paranes | grupi hinnang, kes enne vdistlust hindas
maastiku keskmiselt 2,9 punktiga, kui parast vaistlust 3,6 punktiga. KB8ige kdrgemalt hindas
vOistlusmaastiku labitavust 111 grupp, keskmiselt 3,9 punktiga, pdarast voistlust nende

keskmine hinnang ei muutunud.
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4.6 Esimese KP valik

Stardist valjus valimist 29 vdistkonda KP-sse 23, 16 vdistkonda KP-sse 22 ja 7 vdistkonda
KP-sse 36 (lisa 2, joonis 19). Edasi suundusid vdistkonnad KP-desse 29, 50, 47, 21 (KP-st

22), 26, 23 (KP-st 36) ja 40 (KP-st 40).

Antud etappidest jagunesid marsruudi-valikul enim KP-sse 23 suundujad: populaarsemad

olid laias laastus kolm erinevat marsruuti, millest koik Idikasid suuremal vdi véaiksemal

maaral Ule pbllu (joonis 20). Lisaks oli punkti 23 votvatel meeskondadel suurim raskus punkti

leidmisega.

KP-desse 36 ja 22 suundunud jargisid metsaradasid, mille rohkuse t6ttu tekkisid ka

marsruutide lahknemised, KP-de Ulesleidmisega sinna suundunud meeskondadel probleeme ei

olnud.

Joonis  19. Esimese KP valikud,
Jamedamad nooled nditavad vdistlejate
suunda stardist esimesse KP-sse (punane
vastab KP 23-le, sinine joon KP-le 36 ja
lilla joon KP-le 22). Peenemad nooled
vastava Vvérviga néitavad vdistkondade
suunda teise KP-sse. Start on margitud
topeltringiga

Joonis 20. Marsruudid esimesse KP-sse.
Punased jooned tahistavad vdistkondi, kes
suundusid  KP-sse 23, sinised joones
voistkondi, kes suundusid KP-sse 36 ja
pruunid jooned téhistavad vdistkondi, kes
suundusid KP-sse 22. Start on margitud
topeltringiga
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4.7 Populaarsemad kontrollpunktid

TA OK rogaini kéikide vdistlejate ja antud 2% = KP-d kattuvad

uurimusté6  valimi  seas 5  kdige

. - B KP-d nihkes
populaarsemat KP-d kattusid jarjestuse iihe koha vérra
poolest (ks dhele (lisa 1). Kaikidest KP-d nihkes

kuni viis kohta

vOistkondade labitud KP-dest Kkattusid
taielikult 39 %, Uihe koha vdrra nihkes oli
22% KP-dest, 37% oli nihkes kuni viis

W KP-d nihkes Ule
viie koha

kohta ja 2% KP-sid oli jarjestuses nihkes Joonis 21. TA OK rogaini vdistlejate ja

- x : valimi 1&bitud KP-de jarjestuse kattuvuse
rohkem kui viie koha vorra (Joonis 21). protsentuaalne vérdlus al

Joonis 22. Suunad KP-st ja KP-sse 26. Sinised nooled vasakpoolsel joonisel ja sinised jooned
parempoolsel joonisel méargivad KP-sse 26 suunduvaid vdistkondi,roosad jooned vasakpoolsel

joonisel ja punased jooned parempoolsel joonisel KP-st 26 lahkuvaid vdistkondi. Start on
maérgitud topeltringiga

Jattes stardi (S) ja finishi (F) kdrvale, mis olid kohustuslikud punktid kéigile tulemust Kirja

saada tahtvatele v@istkondadele, olid kdige populaarsemad KP-d 26 ja 44, mille labis 81%
valimi voistkondadest ja KP 23, mille 1abis 79% valimi vdistkondadest.
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Joonis 23. Suunad KP-st ja KP-sse 44. Sinised nooled vasakpoolsel joonisel ja sinised jooned
parempoolsel joonisel margivad KP-sse 44 suunduvaid vdistkondi, roosad nooled vasakpoolsel
joonisel ja punased jooned parempoolsel joonisel KP-st 44 lahkuvaid vistkondi

KP 26 labinud etappide puhul eristub selgelt pikk etapp KP 45-st (joonis 22). Tegemist on
voistkonnaga, millel hakkas aeg I6ppema. Sama kehtib voistkondadele, kes lahkusid KP-st 44
F suunas. KP 26 ndol on tegemist punktiga, kust véljuvate vdistkondade jargmised KP-d
jagunevad suhteliselt htlaselt &ra, kuid p&hiline osa punkti suunduvatest voistkondadest tuleb
KP-st 44. Sealjuures eelistavad enamus voistkondi suunaga 44 — 26 léheneda jarvest
vastupdeva suunaga, sarnaselt eelistavad péaripéevalist suunda KP-st 26 KP-sse 44 suunduvad
voistkonnad.

KP 44 puhul oli tihedam liiklus KP 33 ja KP 26 suundadel (joonis 23 ), mis olid KP 44 kdige
ldhemal. Leidus ka paar kaugemat KP-d (20 ja 56), kust suunduti KP-sse 44 aja vahesuse
tottu, kuid kuna mdlemat KP-d eraldas KP-st 44 soine ja tihedama alustaimestikuga maastik,
labisid voistkonnad etapi rangelt médda radasid.

KP 23 puhul oli suurem liikumine S/F ja KP 40 suundadel. Kaugematest punktidest (KP 45,
20, 44) naasesid modda teid-radasid, 16ikamist takistas KP 45 ja 20-1 peale soise ala ka
maastiku labiv jogi (joonis 24). KP populaarsust mdjutas esmajarjekorras stardi-finishi

ldhedus ja KP-le ligipaasetavus, kuid oluline oli ka KP vaartus.
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Joonis 24. Suunad KP-st ja KP-sse 23. Sinised nooled vasakpoolsel joonisel ja sinised
jooned parempoolsel joonisel mérgivad KP-sse 23 suunduvaid vdistkondi, roosad nooled
vasakpoolsel joonisel ja punased jooned parempoolsel joonisel KP-st 23 lahkuvaid
voistkondi. Start on mérgitud topeltringiga

4.8 Populaarsemad etapid
Valimi seas olid populaarseimad etapid (mdlemal suunal) 26 — 44, 23 — 40, S(F) — 23, 33 — 44
ja40 —52 (joonised 25-29; lisa 2). Kdik eelmainitud etappide KP-d paiknesid kaardi kesk-, ja
loodeosas, Piibe maantee dares. Enamus vdistkondi hoidsid etapil 26 — 44 mdlemal suunal
vastupaevalist suunda.
Kuigi ulejdanud etappidel suuri etapi suunast tingitud erisusi ei ole, vOib etapil 40 — 52
maérgata, et vOistkonnad suunal 52 — 40 pigem véldivad otseteed l&bi metsase maastiku ja

ldbivad etapi rada mooda tulles.
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Joonis 25. Etapp 26 — 44. Sinised
jooned maérgivad vodistkondade
kulgemist suunal 26 - 44, punased
jooned maérgivad vodistkondade
kulgemist suunal 44 — 26.

Joonis 27. Etapp S(F) — 23. Sinised

jooned maérgivad voistkondade
kulgemist suunal 23 F, punased
jooned maérgivad voistkondade

kulgemist suunal S — 23. Start on
maérgitud topeltringiga

Joonis 26. Etapp 23 — 40. Sinised jooned
margivad voistkondade kulgemist suunal
40 — 23, punased jooned margivad
voistkondade kulgemist suunal 23 — 40.
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Joonis 28. Etapp 33 — 44. Sinised jooned
maérgivad voistkondade kulgemist suunal
33 — 44, punased jooned margivad
voistkondade kulgemist suunal 33 — 44
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Joonis 29. Etapp 40 — 52. Sinised

jooned margivad voistkondade
kulgemist suunal 52 - 40, punased
jooned margivad voistkondade

kulgemist suunal 40 — 52
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5. Kokkuvote

Ké&esolev uurimisto6 vottis vaatluse alla 2013.a. stgisel toimunud TA OK rogaini voistluse.
To0 eesmark oli analliusida konkreetsel vaistlusel tegelikult tehtud liikumisvalikuid ja nende
vOimalikke pohjuseid.

Rogainimine on vdistkondlik valikorienteerumine kontrollajaga 3 — 24 h. V@istluse eesmark
on kontrollaja jooksul koguda voimalikult palju punkte maastikul paiknevate kontrollpunktide
(KP) labimisest. KP-de véaartus on keerukusest ning kaugusest soltuvalt erinev.

Analidsi teostamiseks viidi v@istlusel osalejate seas labi veebikusitlus. Lisaks koguti kokku
eelnevalt vdistlejate poolt sisestatud teekonnafailid, mis viidi analtlsimiseks programmi
ArcGIS. Ulejaanud vaistluse kohta kaiva informatsioon oli kittesaadav vdistluse korraldaja,
TA OK-i kodulehelt. Andme- ja ruumianalliiisiks kasutati pohiliselt programme MS Access ja
ArcGIS.

Uurimustdds analldsitud juhtumi pdhjal vBib Oelda, et t6ds pustitatud uurimiskisimustele
leiti vastused ja saadud jareldused kinnitavad to6hipoteesi.

Vaistlusel tekkisid liikumismustrid, mis soltusid nii vdistlejate tasemest, pdastitatud
eesméarkidest kui ka nendest tulenevast rajaplaneerimisest. Maastiku labitavust ja sellest
tulenevaid piiranguid radade planeerimisel pigem ulehinnati. Enamus v@istkondasid koostas
ka marsruudi tagavaravariandi ja Uhtlasi ka muutis vdistluse kaigus rajavalikut. Uldiselt
eelistati kogu teekonna puhul vastupdevalist suunda, sellise suuna eelistamine tuli vélja ka
monel etapil. VVoistkonnad eelistasid lIabida etappe mooda teid ja muid inimtekkelisi radasid.
Valditi soist ala. Vistlustulemuse séltuvus teekonnapikkusest on vaga suur, kusjuures osutus,
et pole vahet, kas lahtuda labitud raja tegelikust vGi linnulennulisest pikkusest. Kui esimese
leidmine on Usna toomahuks, siis teine on vdistlustulemustest automaatselt leitav.
Rajavalikute suhtes on oluliseks tldistavaks moddikuks rajakoeftsient, mis sellel voistlusel oli
keskmiselt 1,34, vastates ka uldiselt véljakujunenud rajakoefitsiendile. Rajakoefitsiendi
suhteliselt véike hajuvus (standardhalve oli 0,1) nditab paris thtset voistkondade véimekust.
Kokkuvotvalt voib Oelda, et analiiis oli tulemuslik. Siiski, the juhtumi Uldistamisega
kdikidele rogainidele peab olema véga ettevaatlik, sest vOistlusmaastike eriparade mdju
analutsile voib olla vagagi suur. Siit tulenevad ka vdimalikud uurimiskisimused
edaspidiseks: kas véga korge korrelatsioon tulemuse ja linnulennulise labitud raja pikkuse
vahel kehtib ka teistsuguste maastikute (teiste rogainide) korral? Kui ei, siis millised

maastikuomadused (nditeks labitavus) seda mdjutavad? Kas selle seose iseloomu alusel saab
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teha oletusi rajakoefitsiendi kohta? Analliisi Uheks nérgemaks kiljeks on joonistatud radade
kdikuv usaldusvéarsus. SeetOttu peaks edaspidiste uurimuste puhul pd6rama suuremat
tdhelepanu vdistlusteekondasid salvestatavate navisedmetele ja nende kasutamise
propageerimisele.

33



Summary

Analysis of route choices based on a map on an example of rogaine competition

Marie Kristine Kiilvik

This paper focuses on the rogaine competition that took place in 5. October in 2013 in Laane-
Virumaa, Estonia. The aim of the study was to analyze route choices and their possible
reasons made during a certain competition.

Rogaining is a sport of cross-country navigation for teams up to 6 people where the time limit
is from 3 to 24 hours. The aim of the competition is to collect as many points as possible
within the time limit from the checkpoints that are sparsely placed over the landscape.

To perform the analysis, a web survey was carried out among the competitors. Additionally,
competitors’ route files were collected and taken to ArcGIS, data analysis software. The rest
of the information about the competition was available from the homepage of the organizer
TA OK. Programs MS Access and ArcGIS were used for carrying out the data-, and space
analysis.

The results affirm that the route patterns existed in this competition and they depended on the
level and aim of the competitors and also on the route planning that was influenced from the
two previous factors. Generally the teams preferred anticlockwise routes and also preferred to
stay on the tracks and avoided the swamp areas.

The results depend strongly on the route distance.

Route coefficient is also a strong factor to affect the route planning. During this specific
competition, the coefficient was 1,34 which is quite usual.

All in all, the study had strong results, nevertheless, as the landscape is very specific in every
competition, and affects results greatly, generalization shouldn’t be done carelessly.

In the forthcoming studies, greater attention should be turned on navigation devices to make

the results more reliable.
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Tanuavaldused

Siinkohal soovin avaldada tdnu juhendaja dotsent Jiri Roosaarele, kelle nGuga sai alati
arvestada. Lisaks tdnan TA OK rogaini korraldajaid Sulev Kuivi, Arvo Laanemetsa ja Uve
Nummertit vdistlusalaste andmete ja info jagamise eest. Tanan ka Tonis Ermi GPS-failide
jagamise eest. Vaga suur tdnu koikidele rogainil osalenud vastajatele ja kusitluse levitajatele,

ténu kelle osavotlikkusele kdesolev uurimus véimalikuks sai.
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Lisad

Lisa 1. Populaarsete kontrollpunktide jarjestus ning suhe kdikide rogainist osavdtjate (tld) ja

valimi vahel
) Valimi
KP | Markeid | Uld% | KP | Summa | %

F 836 100 F 52 100
26 660 79| 26 42 81
44 635 76 | 44 42 81
23 590 71| 23 41 79
33 576 69 | 33 40 77
40 544 65| 40 39 75

Lisa 2. Populaarsematest KP-dest moodustuvad etapid (sisenevad ja valjuvad suunad),
esimese KP valik stardist (S) ja etappi labivate voOistkondade hulk (summa). SF t&histab

Finishit.

Etapid | Voistkondade arv |

S$-23
S-22
S-36
26 - 36
26-43
26-44
26 - SF
44 - 26
36 - 26
43 - 26
45 - 26
44 - 26
44 - 33
44 - 43
44 - 23
33-44
26-44
43 -44
25-44
56 - 44
23-40
23 -SF
20-23
S-23
36-23
40 -23
44 - 23
45-23

29
16
7
13
13
11
5
30
7

30

26
11
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Lisa 3. Populaarseimad etapid (md&lemal suunal).

Vdistkondade | Voistkondi
Etapp KP-d arv kokku
44-26 | 44-26 30 41
26-44 | 26-44 11
23-40 |23-40 35 39
40-23 |40-23 4
S-23 S-23 29 35
23-SF | 23-SF 6
33-44 |33-44 26 35
44-33 | 44-33 9
40-52 |40-52 31
52-40 |52-40 3 34
Lisa 4. Rajaplaneeringu valik
Rajaplaneeringu valik 1 2 3 4 5
| grupp (%) 43,3 53,3 35,5 14,2 0,0
Il grupp (%) 40,4 31,7 35,0 14,6 20,5
Il grupp (%) 16,3 15,0 29,6 71,1 79,5
Kokku valitud 34 28 32 9 10
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Lisa 5. Rajaplaneeringu muutmise pdhjused ja neid valinud vdistkondade hulk

Hulk Rajaplaneeringu muutmise p&hjus

5 | Aega jai lle

Aeg hakkas [6ppema, sest tekkis
14 | orienteerumisvigu

J6ud hakkas I6ppema, kuigi aega
4 | oli

Maastik oli paremini labitav, kui
4 | arvatud oli

Maastik on halvemini labitav, kui
9 | arvatud oli

2 | Joud ja aeg hakkasid [6ppema

5 | Planeeritud lahtine rada

2 | Muu viga (Sl-pulga kaotus, vms)

4 | Terviseprobleem

Lisa 6. Vistlejate keskmine hinnang vdistlusmaastiku labitavusele enne ja pérast voistlust.

Hinnang maastiku Hinnang maastiku Muutus

labitavusele enne labitavusele parast

vOistlust vOistlust
| grupp (keskm) 2,9 3,6 0,7
Il grupp (keskm) 3,6 3,7 0,1
Il grupp (keskm) 3,9 3,9 0,0
Koik (keskmine) 3,5 3,7 0,2
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Lisa 7. Rogainil osalenute kisitlusankeet
Rogainil osalenute liikumisvalikud

Lugupeetud ankeeditéitja!

Olete vélja valitud osalema Laupdeval, 5. oktoobril 2013. a. Janedal, L&&ne-Virumaal
toimunud rogaini puudutavas uuringus, mille eesmark on valja selgitada rogainil osalenute
pohjused liikumisvalikute tegemisel. Uuring viiakse l4bi Tartu Ulikooli geograafia kolmanda
aasta tudengi poolt. Tulemusi kasutatakse bakalaureusetoo ,,Kaardipdhiste litkumisvalikute
analiiiis rogaini nditel* Kirjutamisel. Ankeedi tditjale on tagatud tdielik anoniimsus.

Palun vastata alljargnevatele kiisimustele. Ankeedi taitmine v6tab aega umbes 10 minutit.

(Lisamotted — kuna saan ilmselt iga vdistkonna kohta ihe meiliaadressi, siis saadaksin edasi
uhe pikema versiooni ankeedist, kus saab tks vdistleja vastata kiisimustele nii enda kui kogu
voistkonna kohta, ning tihe lihema versiooni, kus on kiisimused ainult Uksikvdistleja tasemel
[Gldistele panin tarnid* ette])

1. Kui tihti tegelete orienteerumisega Uldiselt (va. talvehooaegq)?

() Osalen suve jooksul mdned korrad rahvasporditritustel, mis sisaldavad ka orienteerumist
() Osalen aeg-ajal orienteerumispéevakutel (1-2 korda kuus)

( ) Lisaks paevakutele osalen aeg-ajalt ka orienteerumisvdistlustel

() Tegelen orienteerumisega 1-2 korda nadalas

() Tegelen orienteerumisega (treeningud, vistlused) tihedamalt kui 2 korda nédalas
() Muu(tapsusta)

2. Mis tasemel tegelete orienteerumisega?

() Tervisesport

( ) Vaistlus

( ) Korraldaja

3. Mitmel rogainil te ké&inud olete?

()1

()23

()46

( )6-10

( )10-20

( )ule20

4. Millise ajalimiidiga rogainidel te kdinud olete? (markige kdik, kus olete osalenud)
()3h

()8h
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( )12h
( )24h

5. Millised olid teil (vdistkonnaga) rogainiks seatud peamised eesmérgid?

) Jouda poodiumile (tld/vanuseklass)
) Veeta sportlik laupéev

) Nautida loodust ja seltskonda

) Muu, tapsustage

AN NN N

6. Kui kaua kulus Teie v@istkonnal enne starti aega raja planeerimiseks?

)VVahem kui 15 minutit, sellega probleemi ei tekkinud
)Rohkem kui 15 minutit, aga aega oli piisavalt
)Raja korralikuks planeerimiseks ei jatkunud enne starti aega

—~ A~~~

7. Millest l&htus teie v@istkond raja planeerimisel?

( )Prognoosisime oma véimaliku linnulennulise kilometraazi ja piitidsime leida sellele
vastavat marsruuti, l&htudes:

*suurema vaartusega KP-dest

*teedest ja radadest

*ebasobivaid KP-sid &ra jattes

(' )Enne starti valisime vaid tldise lilkumissuuna ja esimesed labitavad KP-d, et edasist
tdpsustada rogaini kéigus vastavalt oludele ja oma edenemiskiirusele

( )Olid mdned kohad ja KP-d, kuhu tahtsime tingimata minna ning selle alusel valisime
ulejaanud

( )Hoopis teisiti! (Selgitage, palun, kuidas!)

8. Kes planeeris raja?

() Kogu vdistkond uhiselt

( ) Uks inimene

( ) Algul igauks eraldi, siis valisime 16pliku variandi

9. Kas koostasite planeeringu kaigus ka marsruudi tagavara variandi (n-6 plaan B)?

( )Ei
( )ah

10. Kas muutsite vdistkonnaga rajavalikut vdistluse kdigus?

( )Ei
( )Jah

11. Kui vastasite eelmisele kisimusele eitavalt, jatke jargnev kisimus vahele.Miks te
vOistluse kéigus rajavalikut muutsite?

( )Aega jai lle
( )Aeg hakkas 16ppema, sest tekkis orienteerumisvigu
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(' )Joud hakkas I6ppema, kuigi aega oli

( )Maastik oli paremini labitav, kui arvatud oli
(' )Maastik on halvemini labitav, kui arvatud oli
( )Muu

12. Kuidas labisite raja?

() Joostes, niipalju kui maastiku labitavus lubas

() Peamiselt joostes, vahel kdndides, VVordselt joostes ja kdndides

() Peamiselt kdndides, vahel joostes

() Kdndides

Andke hinnang jargnevatele véidetele 5-palli sisteemis (1-vaga halb, 5-véga hea). Palun
panna rist sobivasse lahtrisse.

1 2 3 4 5

13. Kuidas hindate enda kaardilugemistaset
14, Kuidas hindate oma vistkonna kaardilugemistaset
tldiselt?

Andke hinnang jargnevatele véidetele 5-palli sisteemis (1-vdga halb, 5-véga hea). Palun
panna rist sobivasse lahtrisse.

1 2 3 4 5

15. Kuidas hindasite vdistlusmaastiku labitavust enne
rajale minekut?

16. Kuidas hindate voistlusmaastiku labitavust parast
rogaini?

17.  Teie jateie vdistkonnaliikmete vanused: .....

18.  Teie meeskonna voistlusklass:

19.  Vaistkonna nimi (vaid selleks, et seostada tulemuste ja litkumisteedega):

20. Lisakommentaarid:

21.  Lisaks palun teil kanda teie vdistkonna labitud vBimalikult tdel&éhedane rada Route
Gadgetisse (aadressil http://kape.ee/gadget/cqgi-bin/reitti.cgi?act=map&id=452&kieli=).
Selline kuju on valmiva bakalaureusetdo jaoks ideaalseim. Kui te juba olete oma teekonna
Route Gadgetisse joonistanud, voi kui kandsite kaasas ilma néidikuta GPS
teekonnasalvestajat, siis vdite selle mérkida kiisimustiku alaserva.

Tanan, et leidsite aega ankeedi taitmiseks!
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Lihtlitsents 16put66 reprodutseerimiseks ja I6putdd Gldsusele kattesaadavaks tegemiseks

Mina, Marie Kristine Kilvik

1. annan Tartu Ulikoolile tasuta loa (lihtlitsentsi) enda loodud teose
»Kaardipdhiste liikumisvalikute analiiiis rogaini néitel*,
mille juhendaja on Jiiri Roosaare

1.1.  reprodutseerimiseks sailitamise ja Uldsusele kattesaadavaks tegemise eesmargil,
sealhulgas digitaalarhiivi DSpace-is lisamise eesmargil kuni autoridiguse kehtivuse tahtaja
I6ppemiseni;

1.2.  ildsusele kattesaadavaks tegemiseks Tartu Ulikooli veebikeskkonna kaudu, sealhulgas
digitaalarhiivi DSpace’i kaudu kuni autoridiguse kehtivuse téhtaja I6ppemiseni.

2. olen teadlik, et punktis 1 nimetatud Gigused ja&vad alles ka autorile.

3. kinnitan, et lihtlitsentsi andmisega ei rikuta teiste isikute intellektuaalomandi ega
isikuandmete kaitse seadusest tulenevaid Gigusi.

Tartus, 19.05.2014
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