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  ABSTRACT    
  

The development of low-cost Global Navigation Satellite System (GNSS) chips has 

inspired the development of advanced positioning, navigation, and timing devices. Due to 

their low cost, GNSS chips are now ubiquitous, such as smartphones, tablets and wearable 

smart watches, with users' GNSS receivers being accurate to several meters under 

conditions An ideal observation, its accuracy is reduced to tens of meters under more 

complex observational conditions. In this research, the accuracy of each of the following 

was evaluated: 

- Syrian horizontal stereographic coordinates before calibrating the application. Mobile 

Topographer pro. 

- The Syrian horizontal stereographic coordinates after calibrating the Mobile Topographer 

Pro application on one of the points with known coordinates. 

The results are presented in tables and graphs. The mean square error was σ∆x= 0.659m 

and σ∆y= 0.518m after calibration and σ∆x= 2.945m and σ∆y= 2.379m before calibration. 

 

Keywords: Global Navigation Satellite Systems (GNSS), smart cellular phones, known 

point calibration. 
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 Mobileبعد المعايرة في تطبيق  GNSSبنظم  لمرصد تقييم الطرق الحركية والساكنة
Topographer pro عمى الياتف الذكي 

 د. فايز ديب*
 .د. ندى محفوض**
 .ماىر غطروف***

 (4202 / 1 /11ل لمنشر في ب  ق   . 2024/  1/  22تاريخ الإيداع )
 

 ممخّص  
 

منخفضة التكمفة تطوير أجيزة متقدمة لتحديد ال (GNSS) الصناعية الأقمارب لمملاحة العالمية النظم رقائقأليم تطوير 
 الصناعية الأقمارب لمملاحة العالمية النظم رقائقنظرًا لتكمفتيا المنخفضة، أصبحت و والملاحة والتوقيت.  المواقع

(GNSS) حيثللارتداءالذكية القابمة ساعات موجودة الآن في كل مكان، مثل اليواتف الذكية والأجيزة الموحية وال ، 
عدة أمتار في ظل  لممستخدمين( GNSS) الصناعية الأقمارب لمملاحة العالمية النظمتبمغ دقة تحديد موقع مستقبلات 

 تقييم تم   ىذا البحث فيو . أكثر تعقيدًا رصد يتم تقميل دقتيا إلى عشرات الأمتار في ظل ظروف مثالية، رصدظروف 
 :ييم مما كل دقة
  Mobile Topographer pro .تطبيق معايرة قبل السورية الستيريوغرافية الأفقية الإحداثيات  -
 النقاط إحدى عمى Mobile Topographer proتطبيق  معايرة بعد السورية الستيريوغرافية الأفقية الإحداثيات -

 .الإحداثيات معمومة
بعد  σ∆y= 0.518m و σ∆x= 0.659m كان الخطأ المتوسط التربيع بيانية، مخططاتو  جداول في النتائج عرض تم

  عايرة.قبل الم σ∆y= 2.379mو σ∆x= 2.945mوالمعايرة 
 

 .معايرة نقطة معمومة الذكية، الخموية واتفالي ،(GNSS) الصناعية الأقمارب ملاحةلم العالمية النظم :المفتاحية ماتالكم
 

 سورية، يحتفظ المؤلفون بحقوق النشر بموجب الترخيص -جامعة تشرينمجمة :  حقوق النشر  
 CC BY-NC-SA 04 
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 :مقدمة
المدنية حتى  متاحة للاستخدامات أصبحتعمى الاستخدامات العسكرية، بل  اً عالمية حكر لم تعد أنظمة الملاحة ال    

الذي طورتو وزارة الدفاع  GPSفي اليواتف المحمولة وغيرىا من الأجيزة الحديثة، وذلك بفضل نظام )جي. بي.أس( 
حديد المطمق وعدة سنتيمترات في والدقة التي تم الحصول عمييا من ىذا النظام كانت حوالي المتر في التة. الأمريكي

عشرات الكيمومترات. في الوقت الحاضر وصمت دقة تحديد المواقع باستخدام نظام  إلىالتحديد النسبي ولمسافات تصل 
GPS التعيين ثلاثي الأبعاد فع ال صبح أسموب أ. وقد [1]عدة مميمترات خلال فترات رصد قصيرة من عدة دقائق  إلى

أنظمة ملاحة فضائية عالمية جديدة لتحديد المواقع، كالنظام العالمي للأقمار الصناعية الروسي جداً مع بداية دخول 
والنظام الصيني  GALILEOأنظمة جديدة يجري تطويرىا كالنظام الأوروبي  وىناك ،GLONASSغموناس 

COMPASS/BeiDou الصناعية اليندي  الأقمارالإقميمي لمملاحة ب والنظامIRNSS حين تدخل ىذه . و وغيرىا
 النظم جميعيا في مرحمة التشغيل الكامل ستوفر لممستخدمين إشارات لتحديد المواقع من أكثر من مئة قمر صناعي. 

يا تستخدم في كافة تالصناعية بميزات ىامة جعم الأقمارتتمتع تقنية المسح باستخدام نظام الملاحة العالمية ب 
عدم ضرورة الرؤية المتبادلة بين محطات الرصد  الأنظمةمن ميزات ىذه  فة.المختمعمال المساحية المجالات ومنيا الأ

المواقع عمى الأرض، في البحر أو في الفضاء وأخذ الأرصاد في  وتحديد التقميدي،عكس تقنيات الرصد المساحي 
 ومترات. مئات الكيم إلىمكانية رصد خطوط قواعد يصل طوليا إ إلى بالإضافةأي طقس.  وفيالنيار وفي الميل 

عمى الرغم من الميزات العديدة ليذا النظام ىناك بعض الصعوبات والعقبات التي تعاني منيا تقنية المسح بنظام        
 الإحداثيات إلى WGS84 للإىميمجالعالمية المنسوبة  الإحداثياتالصناعية الملاحي العالمي أىميا تحويل  الأقمار

 GNSSالصناعية  الأقمارنظم الملاحة العالمية بتختمف دقة قياسات المساحية. عمال المحمية المطموبة في مختمف الأ
ق الطرق في أدالمتحرك(. وتعتبر الطريقة الساكنة النسبية من ، السريع الساكن الساكن،باختلاف طريقة الرصد الحقمي )

 الاستقبالالمية المتوفرة في أجيزة تم في ىذه البحث تقييم دقة الرصد النسبي بأنظمة الملاحة الع . [2] تحديد المواقع
 في الوقت الحاضر.

 
 أىمية البحث وأىدافو:

 خلال من وذلك الذكية، اليواتف في GPS العالم المواقع تحديد نظام دقة تحسين في العمماء من فريق نجح 
 الإمكانية ىذه أن قديعت حيث، (GNSS) العالمية لمملاحة صناعية أقمار أنظمة أربعة من الواردة الإشارات بين الجمع
 في الكبير الانخفاض عن فضلا السنتمترات، مرتبة من المواقع تحديد تتطمب التي التطبيقات في ثورة ستحدث الجديدة
 النقاط إحداثياتك المساحية البيانات دقة تقييم في البحث ىدف يكمن ىنا من و الذكية، اليواتف استخدام عند التكاليف
 .المساحية الأعمال في منيا الاستفادة إمكانية لمعرفة ذلك و الذكية اليواتف عمىMobile Topographer تطبيق من الناتجة

 
 :موادهو  البحث طرائق

 :التالية النقاط في الدراسة طريقة تتمخص 
 .تومعاير  بعدو  قبل Mobile Topographer بتطبيق مقاسة لنقاط السورية ةالستيريوغرافي الأفقية الإحداثيات من كل تقييم -
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 وذلك مة(متكام رصد محطة (التقميدية الطرق من الناتجة البيانات مع التطبيق ىذا من الناتجة البيانات مقارنة -
  .المعمومات لكل الجداول و البيانية بالأشكال التوضيح ىعم بالاعتماد
 :ييم ما دراسة وجب عمينا البحث من المطموب اليدف إلى لموصول

 .Mobile Topographer تطبيق و GNSS لنظام مبسط شرح عمى كيزالتر  تم النظري القسم في 1.

 Mobile تطبيق و التقميدية الطرق من بكل و أفقية إحداثيات من اللازمة البيانات لجميع شرح تم: العممي القسم في 2.
Topographer ، البيانية المخططات داول والج خلال من ومناقشتيا وتحميميا النتائج مقارنة ثم. 

 :GNSSالملاحة العالمية نظم 
الصناعية في  الأقمار نظام الملاحة العالمية ىو نظام يعمل عمى تحديد المواقع عمى سطح الأرض باستخدام 
تم  وقد ،(GNSS) بمصطمح الأنظمةتعرف ىذه  أصبحت، و  WGS84 موحدة ومعروفةعالمية  إحداثياتجممة 

ور التكنولوجي الحديث أصبح ىناك العديد من أنظمة الملاحة تطوير ىذا النظام في آواخر الثمانينيات، ومع التط
خاصة بعد دمج نظام تحديد المواقع العالمي مع أنظمة الياتف المحمول. وفيما  الاستخداماتمتعددة  وىيالعالمية، 

 يمي أشير أنظمة الملاحة العالمية:
 : Global Positioning System – GPSالأمريكيالنظام 

 Global’naya Navigatsionnaya Sputnikovaya Sistema -موناسالنظام الروسي غ
 - ( GALILEO ) نظام غاليميو –النظام الأوروبي 
 - (BeiDou) بيدونظام  –النظام الصيني 
  ( Quasi-Zenith Satellite System – QZSS ) النظام الياباني
 – ( Indian Regional Navigational Satellite System – IRNSS ) النظام اليندي

 :GNSSالصناعية  الأقمارنظم الملاحة العالمية بمكونات 
 الأمريكيىما: النظام  العاممة في مجال تحديد المواقع من نظامين GNSSالصناعية  الأقمارنظم الملاحة العالمية بتتكون  
GPS  والنظام الروسيGLONASS [3] قسم المستخدم. –قسم التحكم –ء ثلاثة أقسام أساسية: قسم الفضا إلى الأنظمة. تقسم ىذه 
 :الاستقبال ةأجيز 
 عن وماتمعم سواء وماتالمعم ىعم الحصول من النظام ذاى مستخدم تُمكن التي الوحيدة الآلة الاستقبال ازجي يعد

 الالاستقب معدات ماى رئيسيتين وحدتين من الاستقبال ازجي ويتكون الصناعية، الأقمار عن وماتمعم أو الموقع تحديد
Hardware المعالجة وبرامج Software،  ملاحية  أجيزة إلى الاستقبال أجيزة أنواع تقسيم يمكن عامة بصفةو

(Navigation Receivers)  جيوديزية أجيزةو (Geodetic Receivers) تماماً  فةمختم بأشكال استخداماتيا تتوزع 
 .ميةالعم ستخداماتالا أو العسكرية الاستخدامات أو المدنية الاستخدامات في سواء
 رخيصة غالباً  اأني كما كبيرة، لخبرة الحاجة دون ااستخدامي ولةبسي الملاحية زةالأجي تتميز: الملاحية زةالأجي -

 [7][8] اأنواعي من نذكرو  يةالداخم امكوناتي رخص نتيجة الإحداثيات دقة من ليقم مما الثمن،
 :اليدوي الملاحة لنظام أجيزة -1
 (2) كما في الشكل (Handheld) المحمولة جيزةوالأ ،(Smartphone الذكية )اليواتف تالاالجو  في المتوفرة يوى



 ب، محفوض، غطروفدي         Mobile Topographer pro بعد المعايرة في تطبيق GNSS تقييم الطرق الحركية والساكنة لمرصد بنظم

 

journal.tishreen.edu.sy                                                     Print ISSN: 2079-3081  , Online ISSN:2663-4279 

567 

 
 اليدوي الملاحة لنظام أجيزة (1)الشكل 

 :مركباتلم الملاحة لنظام أجيزة -2
 أقرب بعرض وتقوم دفالي إلى وصوللم اباعيات يجب التي الطرق حول ابإرشادى وتقوم المركبات في تركب يوى

  والناقلات. السيارات في أو البحرية الملاحة في يستخدم الذي النوع ذاى ومن ،ذلك لىإ وما الطرق

 
 مركباتمل الملاحة لنظام أجيزة (2)الشكل 

  ب:التعق نظام أجيزة -3
 . Tracking system ويسمى الإشارة مرسل ازالجي حامل مكان يحدد الذي النظام ووى
 الأقمار إشارات استقبال في عالية بدقة تتميز التيو  ندسيةالي يزةجالأ اسم اعميي يطمقو : الجيوديزية جيزةالأ -

 أعمال في جيزةالأ من النوع ذاى يستخدم ن. الثم غالية لكنياو  ،الإحداثيات حساب في عالية دقة بالتاليو  الصناعية،
 في خطأ طيلتع خاصة حساب و رصد تقنيات تستخدم المساحة في المستخدمة جيزةالأ ومعظم ،) 4الشكل( المساحة
 . النسبية القياسات في المرصود القاعدة خط لطول تبعاً  ذلك و ميمميمترات عدة حدود
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 المساحية للأعمال استقبال أجيزة (3)الشكل

 :الذكية اليواتفب المواقع تحديد
 الموجودة بالالاستق أجيزة تعتمد التقنية ذهى في المواقع، لتحديد (Receiver)استقبال وحدة ىعم الياتف الذكي يحتوى

 الفترة حساب يتم المحمول محطات من بدلا الصناعية الأقمار من امعموماتي ىعم الحصول ىعم ويةالخم اليواتف في
 بين المسافة احتساب يتم وبالتالي الاستقبال ازجي إلى الصناعية الأقمار من ةالمرسم الإشارة اتستغرقي التي الزمنية
 من كبيرة كمية إلى الصناعية الأقمار من المعمومات إرسال يحتاج ولكن ظياً،لح الاستقبالجياز و  الصناعي القمر
 المقدمة المحمول شبكة تقوم ةمالمشك ذهى ىعم بولمتغم القديمة جيزةالأ في خاصة جيازال بطارية من كةيمالمست الطاقة

و خلال من يمكن جيازال من صناعي قمر أقرب مثل الأساسية المعمومات ببعض الاستقبال جياز بإمداد خدمةلم
 تقنية من الاستفادة تم لقد و. أيضاً  كةالمستيم والطاقة الوقت من كثيرا يوفر مما الموقع تحديد وماتمعم ىعم الحصول
GNSS تطبيق مثل عديدة مساحية تطبيقات بإنشاء الذكية اليواتف في Mobile Topographer . 

 :Mobile Topographer تطبيق
 كما المواقع تحديد في بالمساعدة يقوم حيث الحديثة الذكية اليواتفب الموجودة لميزاتا أروع من قعالموا تحديد نظام يعد
 Mobile تطبيق يعتبرو  الأماكن، إلى الوصول وكيفية ب،تذى ان تريد وأين أنت، أين معرفة ىعم القدرة يمنح

Topographer تقنية ىعم تعتمد التي التطبيقات من GNSS القيام من المستخدم تمكن التي تالأدوا أفضل من و 
 :[10] التالية النقاط ميزاتو مأى من و التعقيد، عن بعيداً  ولةسي وبكل مميز و عام بشكل الجغرافي المسح يةبعمم
 .الأفقية المعايرة وامكانية GNSS  ال إشارة تحسين بفضل المواقع و النقاط تحديد في الدقة -
  .ثيإحدا لكل الموزون المتوسط حساب -
 مضمع. مساحة و محيط سابح -
 . Proفي نسخة  مسار إنشاء -
 . proفي نسخة  ةطبوغرافي خريطة إنشاء -
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 . csv، kml، gpx، dxf ممفات، إلى النقاط بيانات تصدير -
  .جوجل بخريطة الاستعانة -
   pro  .نسخة في الآلي الرصد -

 يدوياً  الإحداثيات إدخال طريق عن لكوذ د،مب أي في التجولو  المسافات قطعو  السفر بإمكاننا التطبيق بوجود ىذا
 تحديد ىعم تساعد ة،بوصم البرنامج ذاى يوفر كما دقيق، بشكل المكان بيان مع ،محددة مناطق أسماء إلى اوتحويمي
 :التطبيق واجية (5)الشكل  يوضحو  ا،إليي للوصو ا نريد التي المنطقة اتجاه

 
 Mobile Topographer تطبيق ة( واجي4)الشكل 

 
 Mobile Topographer:[11][12]تطبيق  استخدام آلية
  .(بالشمس المتأثرة التروبوسفيرو  الأيونوسفير أخطاء ىعم بلمتغم (المتأخر المساء أو الباكر الصباح أثناء القياس إجراء  -1
 (survey).القياس  لشاشة الدخول و التطبيق بتشغيل ذلك و بالقياس، البدء قبل دقيقة 15 لمدة الاستقبال جياز تشغيل  -2
 .أرجل ثلاثية ىعم ذلكو  اقياسي المراد النقطة عند المحمول اتفالي وضع  -3
 (Hdop) لقيم الدائم الفحص مع دقائق (11 إلى 5) انتظرو  (start increasing accuracy) الضغط عمى  -4

 رأكب كانت إذا فيماو ( Hdop= 1-1.3)تكون  أن يجب حيث (start increasing accuracy) ىعم الضغط قبل
 .أفضل القيم تصبح حتى دقائق بضعة الانتظار يجب ذلك من
ضافةو  (stop increasing accuracy) ىعم الضغط  -5  إشارة تحتوي التي الأيقونة ىعم بالضغط القائمة إلى النقطة ا 

  (6)الشكل  في ماك (+)
 .الحقل مغادرةو  النقاط قائمة تخزين يتم النقاط جميع قياس من اءالانتي بعد -6
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 Mobile Topographer Proتطبيق  ىعم العمل خطوات (5)الشكل 

 
 التطبيق لنسخة تبعاً  الذكي، اتفبالي الموجودة GNSS رقائق حسب آخر إلى جياز من الإحداثيات دقة فتختم

 تحسين يمكنً  أنو ماً مع ،) Mobile Topographer Pro أو Mobile Topographer StgrDev ( المستخدمة
 معايرة بإجراء مستخدملم السماح و الإحداثيات حساب في الموزونة المتوسطة لاستخدام نتيجة التطبيق ذاى في الدقة
 المستخدم RTK الحقيقي بالزمن الحركي الرصد بمبدأ اً شبيي العمل يصبح بحيث الأفقية الإحداثيات ومةمعم نقطة ىعم
 في تتم التطبيق ذاى في اللاحقة الأرصاد تصحيح جراءلإ الأخطاء حساب أن مالعم مع الجيوديزية، الاستقبال أجيزةب

 .رصدة كل مع تتم افإني RTK الرصد تقنية في أما و فقط المعايرة لحظة
  calibrate known point: ومةمعم نقطة معايرة
 منطقة من بالقرب موجودةو  دقيق بشكل ومةمعم إحداثيات ذات وحيدة نقطة استخدام يمكن التطبيق معايرة أجل من

 ذهى تطبيق يتمو  التالية، القراءات جميع ىعم ستطبق التصحيحات فإن المعايرة من اءالانتي بعد أنو حيث المسح
 نقطة عن تبعد ولنقاط ساعات 3 حوالي اتطبيقي يتم المعايرة ذهى أن حيث محدد، زمن في محددة منطقة ىعم المعايرة
نوو  ومتركيم   11حوالي قطر بنصف المعايرة  مسح بدورة البدء قبل مرة كل في المعايرة ذهى إعادة المستحسن من ا 
 :يى المعايرة خطوات إن و . جديدة

 نقطة ىعم المعايرة اختيار و ومةمعم الدقيقة الأفقية وإحداثيات تكون بحيث موقع في المحمول اتفالي وضع  -
 .التطبيق إعدادات من ذلك يتم و الإحداثيات ومةمعم
 لكن نقطةلم المحسوبة الإحداثيات ستعرض ثم  )دقائق 5 لمدة ( النقطة ذهى إحداثيات يحدد أن تطبيقلم السماح -
 .الحقيقية القيم عن بعيدة تكون أن المحتمل من
 من استخداميا سيتمو  ستخزن التصحيحات فإن بالتاليو  القبول زر ىعم الضغطو  نقطةمل الدقيقة الإحداثيات كتابة  -

 .القراءات كل في الآن
 

 :والمناقشة النتائج
المحسوبة باستخدام  الإحداثياتالمحسوبة باستخدام الطرق التقميدية و  الإحداثياتبين  المقارنة العممي القسم في تم

 كل في مقارنة النتائج خلال من المحيطة العوائق تأثيرو  محيطوو  مضمع مساحة حسابو  التطبيق قبل وبعد المعايرة،
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 جامعة حرم ضمن كانت التيو  الجدول في المبينة التقميدية ريقةبالط الناتجة الحقيقية الإحداثيات من مع النتائج حالة
 كل التالي.شال يبين كما تشرين

 
 منطقة العمل (6)الشكل 

 
 وذلك كما ىو موضح في الجدول التالي: الطرق التقميديةباستخدام  الإحداثيات: تم حساب الحالة الأولى

 ديةالتقلي الطرق باستخدام المحسىبة الإحداثيات( 1جدول )

 X(m) Y(m) اسم النمطت

A -303182.884 152108.436 

B -303121.591 152110.165 

D -302929.929 152080.219 

G -302943.330 151892.004 

H -303029.004 151884.606 

I -303024.625 151779.668 

K -303003.262 151648.798 

O -303150.441 151680.154 

P -303196.168 151751.882 

Q -303224.531 151823.809 

R -303202.989 151918.167 

S -303236.199 151986.176 

 
 (معايرة بدون (النقاط إحداثيات رصد ثم منو  نقطة كل فوق أرجل ثلاثية عمى الياتف المحمول تركيز تم ة:الثاني الحالة

 التالية. الجداول في كما نتائجال وكانت ،Xiaomiمن شركة  Redmi Note 5 plusباستخدام جياز من نوع و 
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 ومع معايرة بالهاتف المحمىل بدون معايرة GPSقياسات ال نتائج ( 2جدول )

 

بالهاتف  GPSاساث ال لينتائج 

 المحمىل بدون معايرة
بالهاتف  GPSياساث ال لنتائج 

 معايرة معالمحمىل 
 X (m) Y (m) X (m) Y(m) اسم النمطت 

A -303182.702 152108.101 -303182.96 152108.429 

B -303121.191 152113.391 -303120.753 152110.521 

D -302930.956 152080.622 -302929.729 152080.310 

G -302937.493 151895.698 -302943.13 151892.995 

H -303027.793 151888.376 -303028.074 151885.544 

I -303025.894 151782.627 -303023.977 151779.343 

K -303000.71 151646.865 -303002.331 151648.674 

O -303150.472 151679.115 -303149.561 151679.772 

P -303194.818 151751.639 -303195.658 151751.267 

Q -303220.842 151825.357 -303223.987 151823.468 

R -303199.562 151919.739 -303202.989 151918.167 

S -303231.372 151988.456 -303235.48 151985.734 

 
قاسة باستخدام الطريقة الم والقيم المعايرةبين القيم المقاسة باستخدام التطبيق وذلك قبل  الإحداثياتالجدول التالي يوضح فروق 

 .توسط التربيعالم الخطأو التقميدية
 عايرةمع الطريقة التقليدية قبل الم الإحداثياتفروق ( 3جدول )

 x (m) ∆y (m)∆ اسم النمطت 

A 0.182 -0.335 

B 0.400 3.226 

D -1.027 0.403 

G 5.837 3.694 

H 1.211 3.770 

I -1.269 2.959 

K 2.552 -1.933 

O -0.031 -1.039 

P 1.350 -0.243 

Q 3.689 1.548 

R 3.427 1.572 

S 4.827 2.280 

σ∆x (m) 2.945 

σ∆y (m) 2.379 
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 وذلك قبل المعايرة بالمتر xقيم فروق (: 7) كلالش

 
 وذلك قبل المعايرة بالمتر yقيم فروق ( 8)الشكل 

 نقطة عمى الجياز معايرة عمى بالاعتماد الأفقية الإحداثيات دقة تحسين إمكانية من الاستفادة سيتم : الثالثة الحالة
 الأفقية الإحداثيات دقة من قد زادت المعايرة أن النتائج  وتبين Rالنقطة  عمى تمت التي و الأفقية الإحداثيات معمومة
 من أقل ليا التربيعي المتوسط الخطأ و الإحداثيات فروق أن حيث Mobile Topographer Pro تطبيق من الناتجة
 السابقة. الحالة

 بالياتف المحمول مع معايرة GPSقياسات ال  نتائج (4جدول )
 X (m) Y(m) اسم النمطت

A -303182.96 152108.429 

B -303120.753 152110.521 

D -302929.729 152080.310 

G -302943.13 151892.995 

H -303028.074 151885.544 

I -303023.977 151779.343 

K -303002.331 151648.674 

O -303149.561 151679.772 

P -303195.658 151751.267 

Q -303223.987 151823.468 

R -303202.989 151918.167 

S -303235.48 151985.734 

المقاسة باستخدام الطريقة  والقيم المعايرةبين القيم المقاسة باستخدام التطبيق وذلك بعد  الإحداثياتالجدول التالي يوضح فروق 
 .والخطأ المتوسط التربيع التقميدية
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 بعد المعايرة الإحداثياتو الطريقة التقميدية ب الإحداثياتفروق ( 5جدول )
 x (m) ∆y (m)∆ اسم النمطت

A -0.076 -0.007 

B 0.838 0.356 

D 0.200 0.091 

G 0.200 0.991 

H 0.930 0.938 

I 0.648 -0.325 

K 0.931 -0.124 

O 0.880 -0.382 

P 0.510 -0.615 

Q 0.544 -0.341 

R 0.000 0.000 

S 0.719 -0.442 

σ∆x (m) 0.659 

σ∆y (m) 0.518 

 
  

 
 
 
 
 
 
 
 

 المعايرة بعد بالمتر وذلك xقيم فروق ( 9)الشكل 
 

 
 المعايرة بعد وذلك بالمتر yقيم فروق ( 10)الشكل 
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 تقييم مساحة ومحيط المضمع بالطريقة الحركية:
( واجية 11حيث يوضح الشكل ) pro  mobile topographerاستخدام الطريقة الحركية بواسطة تطبيق تم 

يبين الجدول  .تقييم مساحة ومحيط المضمع المستخدم في عممية القياستم  حيثالقياس بالطريقة الحركية التطبيق أثناء 
لمأخوذة والقيم المحسوبة من الإحداثيات ا  mobile topographer proتطبيق كل من النتائج المعطاة في  (5-31)

 .بالطرق التقميدية

 
 الحركية طريقة( واجية التطبيق أثناء القياس بال11الشكل )

 
 (: تقييم المساحة والمحيط بالطريقة الحركية6)جدول 

 المصدر m²المساحت  mالمحيط 

  mobile topographer pro تطبيك 98964.925 3703.5:3

 المياساث بالطريمت التمليديت 97576.007 1386.333

 المياساث التمليديت-الفرق= لياساث التطبيك 1388.918 115.048

 نسبت التىافك  98.59% 4.33%;

  

بأن الفرق في مساحة ومحيط المضمع باستخدام الطريقة الحركية، حيث من الممكن استخدام التطبيق  (6) يبي ن الجدول
نحتاج بالطريقة الحركية في حساب المساحة والمحيط بشكل سريع حيث أن الطريقة الحركية توفر الوقت والجيد حيث لا 

 زمن عند نقاط الرصد وتوفر في الكمفة حيث لا نحتاج لتحديد نقاط حول محيط منطقة الدراسة.لموقوف مدة محددة من ال
 

 :والتوصيات الاستنتاجات
 :الاستنتاجات

 مكانيةا  و  Mobile Topographer تطبيق استخدام من الناتجة الأفقية الإحداثيات دقة تقييم البحث ذاى في تم  
تعدد  لتجنبالإمكان  قدر العوائق عن بعيدة تكون بحيث نقاطمل الجيد تيارالاخ شروط بمراعاةو  بالمعايرة ايتحسين

 :يمي ما البحث ذاى من النتائج أوضحت قد و .الأحدث التطبيق نسخةو  ازيالج لاختيار بالإضافة ،المسارات
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 0.88mوحتى  0.076m-المعايرة بالتطبيق بمغت في المجال  الإحداثياتالتقميدية و  الإحداثياتالفرق بين  -1
 .Yللإحداثي 0.99m حتى   0.007m-وفي المجال  Xبالنسبة للإحداثي

 .σ∆y= 0.518mو  σ∆x= 0.659m الإحداثياتلتحديد  بمغ الخطأ المتوسط التربيع -2
وحتى  0.031m-الناتجة بالتطبيق قبل المعايرة بمغت في المجال  الإحداثياتالتقميدية و  الإحداثياتالفرق بين  -3

4.827m ثيبالنسبة للإحداX  0.243-وفي المجالm  3.77 حتىm للإحداثيY. 
 .σ∆y= 2.379mو  σ∆x= 2.945m الإحداثياتبمغ الخطأ المتوسط التربيع لتحديد  -4
كانت قيمة التوافق بين مصادر القياس  حيثوالمحيط بشكل سريع يمكن استخدام التطبيق في حساب المساحات  -5

في حالة تقييم  %98.59م طريقة الرصد الحركي فكانت قيمة التوافق )الطريقة التقميدية و القياس بالتطبيق( باستخدا
 في حالة تقييم المحيط. %92.33المساحة و 

 :التوصيات
 .الإحداثياتباستخدام المعايرة من أجل تحسين دقة  نوصي -1
 في ايتوزع و المعايرة نقاط عدد تأثير الاعتبار بعين آخذاً  الشاقولية و الأفقية معايرةمل برنامج بكتابة يوصى -2

 .الدراسة منطقة
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