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 المراجع الإلكترونية ، مواقع الانترنيت 
 

 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

و  الأقمار الصناعية لتحديد المواقع على سطح الأرض باستخدام  أنظمةوهي الملاحة العالمية   مةنظفهم ا

  GPS.و GNSS في اختصارهاالتي يتم 

  

C  الفكرة الرئيسة  

 GNSSنظام  -1

 GPS د المواقعتحدي   ظامن  -2

 GPSو   GNSSوالفرق بين  الاستخدامات والاخطاء   -3

D الأهداف السلوكية 
 : بعد دراسة الوحدة الأولى، سيكون الطالب قادرًا على

 GNSSنظام  معرفة   -1

 GPS د المواقعتحدي  ظامنستخدام ا -2

 GPSو    GNSSالفرق بين  معرفة و الاخطاء  تصحيح  -3

  

  

   نظرة عامة  
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 GNSSو نظام   GPSالاسبوع الاول : نظام 

   GNSSنظام    

و التي يتم   الأقمار الصناعية  نظام لتحديد المواقع على سطح الأرض باستخدام  ونظام الملاحة العالمية ه 

الثمانينيات ، و مع التطور التكنولوجي الحديث  أواخر، و قد تم تطوير هذا النظام في  GNSS في اختصارها

أصبح هناك العديد من أنظمة الملاحة العالمية ، وترُسِل مجموعة الأقمار الصّناعيّة هذه إشارات من الفضاء 

المحيط بكوكب الأرض، حيث تحمل هذه الإشارات بيانات ومعلومات، وتقوم المستقبلات الخاصّة بهذه  

رة ومن ثم تحليلها إلى بيانات ومعلومات مقروءة لتحديد المواقع، ينقسم هذا النظّام إلى  الأقمار باستقبال الإشا

أكثر من قسم بناءً على موقعه من الأرض كي يكُوّن شبكة عالمية موحدة في استقطاب البيانات والمعلومات ، 

 : و أهم استخداماتها  الاستخدامات و هي متعددة 

 

 :  GNSS أهم استخدامات نظام

 . إشارات الأقمار الصناعية من خلاله لاستقبال تم تصنيعه   1 .

 . تستخدمه الطائرات المدنية لأغراض الملاحة الجوية  2 .

 . يساهم في إرسال الإشارات للطائرات و تحديد موقعها3 .

 . يساعد في التغلب على المشكلات الفنية و التشغيلية لنظام الملاحة الجوي 4 .

م و التي تعمل على تطوير و تحسين نظام الملاحة  1994تم تطوير المنظمة الدولية للطيران المدني عام 5 .

 . الجوية باستخدام الأقمار الصناعية

يعمل نظام الملاحة باستخدام الأقمار الصناعية على ارسال و استقبال إشارات الأقمار الصناعية في  6 .

 . الأقاليم المختلفة

 

 ystem (GPS)Sosition Plobal Gنظام تحديد المواقع 
 

هو نظام للملاحة والمسح الميداني واعمال الهندسة المساحية الذي يقوم بعرض وخزن معلومات قيمة عن  

مكان على سطح الارض جغرافيا وحسب انظمة الاحداثيات العالمية وكذلك يمكن الحصول على مسارات  

 ( متخصصة ومتطورة   SOFTWAREملاحية باستخدام برمجيات )

   GPSهو شبكة من الاقمار الصناعية واجهزة التقاط الاشارة تسمى اجهزة  GPSالمكون الرئيسي لنظام الـ  

 الغرض منها هو تحديد المكان على سطح الكرة الارضية. 
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او اشارات   ت تدور هذه الاقمار حول الارض في مسارات محددة باستمرار وعلى الدوام وتقوم بأرسال ذبذبا

لتحديد موقعهم او مكانهم اينما   GISراديوية مشفرة يمكن التقاطها من قبل اي شخص باستخدام اجهزة الـ  

 ا كانو

 

 



 

 :  GPSاشهر الاستخدامات للـــ 

 الدراسات العلمية  وجمع البيانات والعينات ) النفط , الماء ,....(  .1

 السلامة والصحة العامة ) المناطق الملوثة , الحقول والمناجم , مناطق الاوبئة ,....( .2

 الموارد والمصادر الطبيعية ) الماء , المعادن , ...(  .3

 تغطية اعمال المساحة لتحديد حدود الدول وغيرها   .4

 اعمال المساحة لحدود الاملاك .5

 حركة الطائرات والسفن ومركبات النقل البري  .6

 مصادر الأخطاء في نظام الجي بي اس

 

تتأثر دقة قياسات الجي بي اس بعدة عوامل داخلية تتعلق بالأقمار الصناعية وأجهزة الاستقبال و بعوامل  

 خارجية تتعلق بالأمواج الحاملة للإشارات 

 

 .( Ionosphere and Troposphere) تأثير طبقات الغلاف الجوي المحيط . 1

 (Receiver Noise). وشوشات في أجهزة الاستقبال . 2 

 .(Ephemeris) أخطاء في شيفرة الأقمار الصناعية . 3

 (Multipath). الانعكاسات المتداخلة للإشارات المبثوثة. 4

   Selective Availability))   مقدار التشويش المتعمد من قبل العسكرية الأمريكية. 5



 GNSSوالـــــــ     GPSالفرق بين  

 

 من التقنيات الحديثة في   GPSعليها محليا    ق ما يطلتعتبر تقنيات الرصد بواسطة الاقمار الاصطناعية او  

مجال الاعمال المساحية المختلفة للحصول على الاحداثيات و الارتفاعات من الاقمار الاصطناعية الخاصة  

بعد ان كانت محصورة    2003لهذا المجال وقد تم استخدام هذه التقنية في على العراق بشكل واسع بعد عام  

المي وعلى التقنيات الحديثة فقد تم  على جهات معينة قبل هذا التاريخ ونتيجة انفتاح العراق على المحيط الع

الخاص والاشخاص   الحكومية والقطاع  المؤسسات  كافة  قبل  المنظومة بصورة متسارعة من  استخدام هذه 

الاجهزة على شكل واسع الى انه يوجد بعض سوء    بصورة عامة وحسب مجال العمل وبالرغم من انتشار هذه

لات من الضروري توضيح بعض المفاهيم المهمة في هذا  الفهم في استخدام هذه الاجهزة خصوصا في المجا 

المنظومة لكون   الدقيقة في مبدأ عمل هذه  التفاصيل  الى  التطرق  المجال وبصورة مبسطة ومختصرة دون 

وربما يسال القارئ عن    اغلب المستخدمين لهم معرفة بها من خلال الدورات التي ترافق عملية شراء الجهاز.

وهنا الاجابة انه المنظومة التي كانت سائدة الى وقت قريب    GPSمع ان المصطلح السائد هو    GNSSمصطلح  

والتي تعتبر لحد الان هي المنظومة الاكثر فعالية ولكن بعد دخول المنظومة   GPSهي المنظومة الامريكية  

خلال السنوات    الى حيز العمل  GALILEOحيز العمل وامكانية دخول المنظومة الاوربية    GLONASSالروسية  

 . GNSSالقادمة فقد اطلقت تسمية مشتركة لجميع المنظومات اطلق عليها اسم 

 

 

 

 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B عالدواف  

  

 . الصناعية بالأقمار تحديد المواقعالملاحية ل الأنظمة  أنواع معرفة 

 

C  الفكرة الرئيسة  

 (   NAVASTARو  NAVSATة ) مريكي الا  الأنظمة -1

 (   GLONASSالنظام الروسي )  -2

 (  GALILEO)   الأوربي النظام  -3

 (  BEIDOUالصيني ) النظام  -4

D الأهداف السلوكية 
 :على  ، سيكون الطالب قادرًاثانية بعد دراسة الوحدة ال

استخداماتها وتفاصيلها ناعية و الص بالأقمارواقع الملاحة العالمية لتحديد الم  أنظمةشهر أعرفة م

  .نهاوالاختلافات بي 

  

   نظرة عامة  



  : الاسبوع الثاني : أشهر أنظمة الملاحة العالمية

 

 

  : Global Positioning System – GPS أولًا النظام الأمريكي 

 GPS م ، و مع حاجة التكنولوجيا الحديثة تم تطوير نظام1995عام  GPS تم إطلاق نظام الملاحة

قمر   30على استخدام   GPS، يقوم نظام التكنولوجيا الحديثة و هو الجيل الجديد لمواكبة  GPSIIIليصبح

، في بادئ الأمر تم استخدامه لأغراض عسكرية مثل تحديد أماكن الجنود و   احتياطيةأقمار  3صناعي منهم 

توجيه الطائرات عن بعد و توجيه الصواريخ الذكية ، و برغم تكلفته الهائلة إلا أن الخدمات التي يقدمها لا  

على سطح الأرض و يقوم بتحويل المعلومات للوحدات    ء شيتقدر بثمن ، فهو يستطيع معرفة موقع أي 

 . الإدارية ، و حالياً يتم دمج هذا النظام مع انظمة الهاتف لتصبح جزءًا أساسيًا منها

 

يشتهر الروس   : Global’naya Navigatsionnaya Sputnikovaya Sistema ثانيًا النظام الروسي

التي تختص بالتطوير في مجال الفضاء و الأقمار الصناعية ، فهي صاحبة محطة الفضاء مير   م باختراعاته

  الاتحاد  انهيار  م ، لكن تم تأخير روسيا في الصناعة بسبب 1982و تم إطلاق أول قمر صناعي منها عام 

، و بعد ذلك قاموا بمواكبة العصر و الشروع في إنهاء محطتهم الفضائية بمساعدة الهنود ، يقوم   السوفيتي

مستويات مدارية  3، تدور في  احتياطية أقمار  3قمر صناعي من بينهم   24نظام الملاحة الروسي على  

 . السوفيتي السابق الاتحاد درجة ، و تقع محطات تواجد تلك الأقمار في موقع 120مختلفة و متباعدة بمقدار 
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  : ( GALILEO ) نظام غاليليو  –النظام الأوروبي  ثالثاً

امت أوروبا بصنع نظام للملاحة يدمج بين النظام الأمريكي و النظام الروسي و تم إطلاق اسم غاليليو عليه  ق

الذين قاموا بمطاردته في العصور المظلمة في أوروبا ، يقوم نظام   غاليليو و هذا نسبة للعالم الأوروبي

قمرًا و تم تصميمه ليعمل بشكل مستقل ، و قد شاركت أوروبا العديد من الدول    30الملاحة الأوروبي على 

 . في هذا النظام و منهم الصين و المملكة والمغرب و كوريا الشمالية
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  : ( Beidou ) نظام بيدو   –النظام الصيني  رابعًا

، و   م 2003م ليتبعه الآخر في نفس العام ، ثم تم إطلاق الثالث عام 2000تم إطلاق أول قمر صيني عام 

  .على جعل الأقمار ثابتة بدلًا من التي تسبح في مدارات  الصين قمر و تعلم 35يقوم هذا النظام على 

 

 

 

 

 Indian ) و الهندي ( Quasi-Zenith Satellite System – QZSS ) النظام الياباني خامسًا

Regional Navigational Satellite System – IRNSS ) :  

عن    الاستغناءأحد أنظمة الملاحة التي لاتزال تلك الانظمة تحت الإنشاء و ذلك لتوفر أكبر قدر من هي 

 . الأنظمة الأمريكية ، و تعمل تلك الأنظمة بصورة تشبه مثيلتها في الأنظمة الأخرى
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 GPSمكونات نظام 
 

 من ثلاثة وحدات رئيسية هي :  GPSيتكون نظام تحديد الموقع  
 GPS satellitesالاقمار الصناعية  .1
      GPS ground control segment نظام التحكم الارضي   .2
 Receiverجهاز الاستقبال  .3

  

 بعدة خصائص اهمها : gpsالاقمار الصناعية : تتسم الاقمار الصناعية في نظام  .1

 كيلو غرام  845يبلغ وزنها حوالي  (1

 يصل عمرها الافتراضي الى سبع سنوات ونصف (2

 متر مربع  7.25يتمثل مصدر طاقتها بطاريات تشحن بالطاقة الشمسية , تبلغ مساحتها  (3

 ساعة   12تدور حول الارض في كل  (4

 كيلو متر  20200تصل الى  ةيبعد القمر الصناعي عن سطح الارض بمساف (5

 

 يتمثل دور القمر الصناعي في تحديد المواقع من خلال الوظائف التالية :  

A.  استقبال وتخزين البيانات المرسلة من محطة التحكم 

B.  الحصول على التوقيت الدقيق عن طريق ساعات الروبيديوم والسينزيزيوم 

C.  ارسال المعلومات للمستخدم عن طريق اشارات مختلفة 

D.  المناورة لتعديل المدار عن طريق التحكم الارضي 

 

 نظام التحكم الارضي :   .2

 يتكون نظام التحكم الارضي من خمس مراكز موزعة على انحاء الكرة الارضية 

 

 جهاز الاستقبال :  .3

يعد جهاز الاستقبال الاله الوحيدة التي تمكن مستخدم هذا النظام من الحصول على المعلومات سواء  

معلومات عن تحديد الموقع او معلومات عن الاقمار الصناعية . ويتكون جهاز الاستقبال من وحدتين  

   softwareوبرامج المعالجة   hardwareرئيسيتين هما معدات الاستقبال 

 

 

 

 

  

 



ولتحديد المواقع يرصد جهاز الاستقبال الوقت الذي تم فيه ارسال الإشارة التي تحتوي على معلومات او  

احداثيات الهدف المتحرك من القمر الصناعي وكذلك وقت استقبال الاشارة في المحطة الارضية بحيث ان  

كرار الاشارات المرسلة من  الفارق بين الوقتين يحدد مسافة الهدف او بعدة عن هذا القمر الصناعي ومع ت

تحديد موقع الهدف واظهاره على خريطة موضوعة على   GPSاكثر من قمر صناعي يستطيع جهاز استقبال 

 شاشة الكترونية  

لابد ان يرتبط جهاز الاستقبال بثلاثة اقمار صناعية على الاقل تمده بمعلومات عن الهدف حتى يحدد البعد  

 الافقي والرأسي للهدف المرصود ولتحديد البعد الثالث للهدف يلزم ارتباط الاستقبال بأربعه اقمار او اكثر 

 

 :  من حيث الاستخدامات  GPSانواع اجهزة 

تتوزع استخداماتها باشكال مختلفة سواء في الاستخدامات المدنية او    GPSهناك ثلاث انواع لإجهزة   

 الاستخدامات العسكرية او الاستخدامات العلمية وهي : 

 نظام الملاحة اليدوي :  .1

 Handheld GPSوهو المتوفر في الجوالات والاجهزة المحمولة ويسمى  

 نظام الملاحة للمركبات :  .2

وهو يركب في المركبات ويقوم بارشاد المركبات حول الطرق التي يجب اتباعها للوصول الى الهدف  

 وايضا يستخدم في الملاحة البحرية  والناقلات 

 نظام التعقب :   .3

  GPS Tracking systemوهو نظام الذي يحدد مكان حامل الجهاز مرسل الاشارة ويسمي 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

 GPSلنظام تحديد المواقع  الأساسيةالوحدات معرفة 

 

C  الفكرة الرئيسة  

 :  GPSلنظام تحديد المواقع  الأساسيةالوحدات 

 الصناعية (  الأقمار) وحدة الفضاء  -1

 وحدة التحكم الارضية  -2

 وحدة المستخدم ) المستقبلات (  -3

 D   الأهداف السلوكية 
 :على  ، سيكون الطالب قادرًالثةثابعد دراسة الوحدة ال

. GPSم تحديد المواقع نظالمكونات  الأساسيةالوحدات عرفة م

  

   نظرة عامة  



 GPSالاسبوع الثالث : مكونات 

 ( GPS) المواقع تحديد لنظام  الأساسية  الوحدات

 

 ( (Space Segment Satellites الصناعية الأقمار الفضاء وحدة- ١

 احتياط ( موزعة في مدارات شبة دائرية   3أساسي + 21قمر ) 24عدد الأقمار الصناعية  •

 أقمار في كل مدار(.   4مدارات ) 6نصف قطرية موزعة في 

 درجة.   55المدارات تحصر بينها زاوية قيمتها  •

 . الأرضية الكرة سطح من كم ٢٠٢٠٠ يبعد  الأقمار حركة مسار •

دقيقة أي ان كل قمر يمكن رؤيته مرتين   58ساعة و  11 تستغرق  الأرض  حول قمر كل دورة •

 يوميا ً في نفس المكان وبفارق زمني أقل من دقيقتين . 

 أعوام.   7الى   5كغم والعمر الافتراضي له من 850-400وزن القمر يتراوح بين   •

 . جانبيه  على مثبتتين معدنيتين صحيفتين بواسطة الشمس من طاقته القمر يستمد  •

 يحتوي بطاريات من النيكل لتزويد القمر بالطاقة اثناء مرور القمر في منطقة الظل.   •

من نوع الروبيديوم( وسعر الساعة الواحدة من   2من نوع سيزيوم + 2ساعات ذرية ) 4كل قمر فيه  •

 دولار.   500,000 – 100,000

 .  هرتز  ميجا ١٠٫٢٣ أساسيا ترددا وينتج ت للترددا بمولد  مزود  •

   L1,L2يرسل كل قمر اشارتين ملاحيتين بترددين  •



 

   

 

 Control Segment)) الأرضية  التحكم وحدة-٢ 

A. الوحدة لهذه الأساسية المهمات: 

 الأقمار لكل والمتابعة  والسيطرة المراقبة •

 المجموعة أقمار كل والى من المعلومات  واستقبال ارسال •

 وضبط تزامن الساعات الموجودة بالأقمار   System Timeتعين زمن النظام  •

 للأقمار   -Navigation Messages   الملاحية للمعلومات  الدوري التجديد  •

الخاص به    Ephemeris  الدقيق التقويم خلال من صناعي قمر كل مسارات  ومراقبة إعداد  •

 Almanacوكذلك التقويم الشامل لجميع الأقمار الصناعية  

B. : مكونات الوحدة-   

 Coloradoومقرها )  Master Control Station MCSمحطة واحدة للتحكم الرئيسي   •

springs  .المراقبة محطات  من المعلومات  استقبال وظيفتها( بالولايات المتحدة الامريكية 

 .  الأرضية  المحطات  الى أخرى مرة بثها إعادة ثم وتصحيحها وتحليلها  ودراستها الأرضية

 



 Coloradoموزعة حول العالم في مدينة )  Monitor Station MSمحطات للمراقبة    خمسة  •

springs  )    ومحطتين في المحيط الهادي(Hawaii    وKwajalein  ومحطة في المحيط )  الأطلسي

((Ascension Island  ( الهادي  المحيط  في  متابعة    (Diego Garciaومحطة  منها  الهدف   .)

حركة الأقمار الصناعية وتجميع البيانات والمعلومات من كل قمر كما تقوم بحساب المسافات بينها  

 وبين الأقمار الموجودة في مجالها ثم تقوم بأرسالها بشكل دوري الى المحطة الرئيسية.  

 (Colorado  متواجدة في Ground Antenna GA  الأرضية للهوائيات  محطات  ٤ عدد  •

(Diego Garcia) (Ascension Island) (Kwajalein) البيانات  إرسال منها الهدف 

والشكل التالي يوضح توزيع هذه المحطات .  للأقمار المصححة

 

 (  User Segment)  المستخدم وحدة -٣

 المستخدم يستطيعلتحديد المواقع لان من خلاله  العالمي الرصد  نظام في وحدة أهمي ه الاستقبال وحدة تعتبر

 .  المستخدم  وحدة عليها يطلق ولذاالنظام   مع للتعامل الراصد  نافذة أنها أي استخراجها أو البيانات  إدخال

 الشفرةفك    خلال من لمعالجتها وتحويلها الصناعية الأقمار إشارات باكتشاف المستقبل يقوم حيث  •

 .الراصد  موقع إحداثيات  لتحديد 

للأقمار  • الفلكي  التقويم  طريق  عن  الرصد  مجال  في  الأقمار  وتوزيع  وشكل  وأسماء  موقع  تحديد 

(Almanac ( ومعلومات مسار كل قمر على حدة )Ephemeris ) اثناء الرصد . 

  صد الر أثناء الصناعية للأقمار   Health  الصحية الحالة •

 . GPSتحديد التوقيت العالمي لنظام ال   •

( فلابد ان يتصل المستقبل على الأقل بأربعة أقمار صناعية في  E,N,Eللحصول على موقع الراصد ) •

 وقت واحد  وكلما زاد العدد ازدادت الدقة   
 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

 GPS  مبدأ عمل المعرفة  

 

C  الفكرة الرئيسة  

ات المواقع  حداثي ا وإيجادة  عي الصنا بالأقمارتصال كيف يتم الاو   GPSهاز ال  كيف يعمل ج     

 .  الأرضية

 D   الأهداف السلوكية 
 :على ، سيكون الطالب قادرًارابعة والخامسةبعد دراسة الوحدة ال

أجراء عمليات حسابية  وباستخدام باستلام الذبذبات المرسلة من تلك الاقمار    GPSيقوم جهاز الـ فهم كيف 

 . في العمل الأخطاءصادر . ومعرفة م على البيانات لتحويلها الى قيم مكانية حسب انظمة الاحداثيات 

 

  

  

   نظرة عامة  



 GPSاو كيف يعمل جهاز الـ     GPSالاسبوع الرابع والخامس : مبدا عمل الـــ  

باستخدام باستلام الذبذبات المرسلة من تلك الاقمار ويقوم بأجراء عمليات حسابية على     GPSيقوم جهاز الـ 

 البيانات لتحويلها الى قيم مكانية حسب انظمة الاحداثيات  

( وتحسب فتكون النتيجة     TRIANGULATION وتعامل هذه البيانات وفق مبادئ رياضية هندسية ) التثليث 

هي موقع الجهاز الذي يستلم الاشارة اي انه لتحديد احداثي او موقع يجب ان يكون الجهاز في ذلك الموقع  

ولإكمال هذه العملية الحسابية يتطلب معلومتان : مواقع الاقمار التي يستلم منها الجهاز البيانات والمسافة بين  

 هذه الاقمار والجهاز المستلم  

 

الموجات الراديوية تحمل معلومات عن اي القمر الذي يقوم بالأرسال وموقعه بالنسبة للمدار ) الفلك الذي  

يدور به( وما ان تصل تلك المعلومات للجهاز المستلم تعمل ساعة دقيقة جدا في الجهاز تحسب الوقت  

 المستغرق لوصول الاشارة من القمر للجهاز 

وما ان هذه العملية الحسابية للمسافة لثلاثة اقمار او اكثر في وقت واحد يمكن ان يحسب الموقع وفقا  

 للمعادلات الرياضية للتثليث 

   

 

ويمكن عن طريق ثلاث اقمار على الاقل تحديد المواقع حسب انظمة الاحداثيات ولمعرفة الارتفاع يجب ان  

 تتوفر الاشارة من اربعة اقمار على الاقل  



 

 

 



 

 

 

 



 GPSمصادر الاخطاء في  

 

 

 

 

 



 اخطاء القمر الصناعي :

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 اخطاء المستقبل :

 

 أخطاء انتشار الموجات في الغلاف الجوي -2

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

 DEMنماذج الارتفاع الرقمية  معرفة  

 

C  الفكرة الرئيسة  

 :  نماذج الارتفاع الرقمية

   [DTM, DSM, TRMوأنواعه المختلفة ] DEMالارتفاع الرقمية   نموذج -1

 TIN نموذج المثلثات غير المنتظمة -2

 D  الأهداف السلوكية 
 : على ، سيكون الطالب قادرًاادسة والسابعةسبعد دراسة الوحدة ال

ب( لمنطقة  تفاعات )المناسي كيف يتم معرفة بيانات الار نماذج الارتفاعات الرقمية وعرفة  م

 . حددةافية مجغر

  

  

   نظرة عامة  



 الاسبوع السادس والسابع 

 [DTM, DSM, TRM] المختلفة وأنواعه DEM الرقمية الارتفاعنماذج 

 :Digital Elevation Model – DEM نموذج الإرتفاع الرقمي -أولاً:

 

 

 



 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 - :الرقمية وتندرج تحتها الأنواع التالية الارتفاعات يعتبر اسم عام لتمثيل جميع أنواع 

وهو عبارة عن جميع مرتفعات   -:  DTM: –Digital Terran Modelنموذج السطوح الرقمي -1

 .من جميع الأجسام التي تعلوها مثل النباتات والمباني والجسور وغيرها مُجرده سطح الأرض

وهو عبارة عن جميع    -:  DSM: –Digital Surface Modelنموذج التضاريس الرقمي -2

 .جميع الاجسام التي تعلوها مثل النباتات والمباني والجسور وغيرها مُتضمنه مرتفعات سطح الأرض

 

والخط  DSM الصور توضح الفرق ما بين النموذجين حيث أن الخط الأحمر يمثل الـ -( : 1شكل رقم )

 .DTMالأخضر يمثل الـ

 

 :Triangulated Irregular Network – TIN : نموذج المثلثات غير المنتظمةثانيا  

وتتمثل بأشكال    (x,y,z)تمُثل سطح ثلاثي الأبعاد   Vectorوهي عبارة عن بنية بيانات رقمية على شكل

 .    .DEMمع بعضها. يتم إنشائها من نموذج الإرتفاع الرقمي متطابقة مثلثية غير منتظمة وغير 

 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

 GPSطرق وأساليب الرصد المساحي باستخدام   فهم

 

C  الفكرة الرئيسة  

 صد المساحي : طرق الر          

 ثابتلرصد الا -1

 بت السريعصد الثاالر -2

 حرك الرصد المت  -3

 الرصد المتحرك اللحظي  -4

 اعمال الملاحة والتوجيه  -5

 

D الأهداف السلوكية 
 :على ، سيكون الطالب قادرًاالثامنة بعد دراسة الوحدة 

 GPSستخدام ال صد المساحي باالر وأساليبمعرفة طرق  

 

  

   نظرة عامة  



 : GPS م االاسبوع الثامن : طرق وأساليب الرصد المساحي باستخد

يقصد بطريقة الرصد هي الطريقة التي يتبعها المساح في استخدامه للجهاز ، والمساح وحده هو الذي يقرر  

 -:الطريقة التي يتبعها في الرصد تبعا للعوامل التالية

  .امكانية الجهاز المستخدم   •

  .عدد الأجهزة المتوفرة   •

 .الدقة المطلوبة في العمل  •

  .العدد المتوفر من المساحين   •

 .برنامج الحاسب الآلي المستخدم لمعالجة الأرصاد   •

 .الوقت اللازم لإنجاز المشروع   •

 :ويمكن تقسيم طرق الرصد المساحي إلي

 . (Static) الرصد الثابت   .1

 .(Rapid Static) الرصد الثابت السريع  .2

 . (Kinematic) الرصد المتحرك  .3

 . (Real Time Kinematic) الرصد المتحرك اللحظي  .4

 . والتوجيهأعمال الملاحة   .5

 : (Static) الرصد الثابت .1

في هذه الطريقة يتم وضع جهاز جي بي اس الاستقبال فوق النقاط المراد رصدها دون تحريك الجهاز فترة  

 ( Reference) زمنية معينة بضع ساعات تختلف هذه الفترة باختلاف المسافة بين وحدة الرصد المرجعي

 .(Rover) وحدة الرصد المتحركة

  :وهذه الطريقة تعطي دقة عالية جدا ، وتستخدم في التالي 

 . رصد الشبكات الجيوديسية  •

 .شبكات المثلثات من الدرجة الأولى  •

 .رصد الخطوط الطويلة   •



 -:(Rapid Static) الرصد الثابت السريع .2

تختلف هذه الطريقة عن طريقة الرصد الثابت في الفترة الزمنية اللازمة للرصد ، وفيها يتم وضع جهاز جي  

بي اس الاستقبال فوق النقاط المراد رصدها دون تحريك الجهاز فترة زمنية معينة )أقل من ساعة( وتختلف  

 -:دقة عالية ، وتستخدم في هذه الفترة باختلاف المسافة بين وحدتي الرصد وهذه الطريقة تعطي أيضا 

 .إنشاء شبكات المثلثات  •

 .تكثيف نقاط شبكات المثلثات  •

 كم.  20عن  الوحدتين قياس خطوط القواعد بشرط ألا تزيد المسافة بين  •

 

 -:(Kinematic) الرصد المتحرك  .3

فوق النقطة المعلوم احداثياتها   (Reference) استقبال وحدة المرجع  Gpsفي هذه الطريقة يتم وضع جهاز  

بعد وضع هوائي الاستقبال على حامل أو   (Rover) ويتم التحرك على النقاط المراد رصدها بالوحدة الثانية

 .(Pole) عصا 

 

 :ويوجد نوعان من هذه الطريقة

  :(Stop & Go)-الثبات والحركة -أ

  20 -  8ويشغل الجهاز لفترة زمنية بسيطة من )  (Rover) وفيها يحتل الراصد النقط المجهولة بالجهاز

دقيقة( تختلف هذه الفترة باختلاف المسافة بين وحدة الرصد الثابت ووحدة الرصد المتحرك ثم يغلق الجهاز  

وينتقل إلى النقطة التالية ،أي أن الجهاز في خلال الحركة من نقطة إلى أخرى يكون مغلقا ، وتسجل أرصاد  

ن وتتم معالجة الأرصاد للحصول على احداثيات النقط المرصودة باستخدام برنامج  كل نقطة تحت رقم معي 

 .الحساب الآلي الخاص بالجهاز

 

  :(Continuous)-الرصد المستمر -ب

الرصد على   الجهاز مستمر في  أن  بمعنى   ، الجهاز  إلى أخرى دون إغلاق  نقطة  الراصد من  ينتقل  وفيها 

على   للحصول  الأرصاد  معالجة  وتتم  مساره  في  الجهاز  حركة  أثناء  أرصادها  ويسجل  الصناعية  الأقمار 

عمل خريطة كنتورية    إحداثيات النقط باستخدام برنامج الحاسب الآلي الخاص بالجهاز. ويمكن بهذه الطريقة

لمنطقة عن طريق تثبيت جهاز جي بي اس على سطح سيارة مثلا والتحرك في منطقة العمل ، وهذا النوع  

من الرصد المتحرك أقل دقة من الرصد الثابت إلا أنه يعطي نتائج جيدة إذا ما قورن بأعمال الرفع العادية.  

  - : وتستخدم طريقة الرصد المتحرك في الأعمال التالية 

o  يستخدم في أعمال المضلعات. 



o  يستخدم في عمل نقاط الربط الأرضي لأعمال المسح الجوي. 

o إيجاد مساحة الأراضي الكبيرة. 

o إنتاج خرائط كنتورية بدقة مقبولة لأعمال الدراسات التمهيدية للمشاريع الهندسية. 

 

 ( :Real Time Kinematicالرصد المتحرك اللحظي )  .4

وهذه الطريق تشبه الطريقة السابقة إلا أن الوحدتين في هذه الطريقة يتم تزويدهما بوحدتي إرسال لاسلكي  

باستقبال إشارات الأقمار الصناعية ومعالجتها لاستخلاص قيمة الخطأ    (Reference)فتقوم وحدة المرجع

 ،   (Rover)في احداثيات النقطة وارسال هذه البيانات إلى الوحدة المتحركة 

يتم حساب إحداثيات النقط المرصودة تبعا   (Rover) بجهاز الوحدة المتحركة   الحاسوبيومن خلال البرنامج  
المرجعية النقطة  عليها  الموجود  النقطة   (Reference) للنقطة  إحداثيات  ايجاد  من  المساح  يمكن  مما   ،
 .المرفوعة فور الانتهاء من عملية الرصد 

الوحدتين    بين  اللاسلكي  موجات  تأثر  الطريقة  هذه  يعيب  أنه  إلا  الرفع  جدا لأعمال  مناسبة  الطريقة  وهذه 
 :بإشارات البث اللاسلكي الأخرى، ويوجد أيضا نوعان من هذه الطريقة

 

 .(Stop & Go) الثبات والحركة  •

 (Continuous) المستمر  •

 

  :أعمال الملاحة والتوجيه .5

الاستقبال فوق السيارة وادخال إحداثيات النقطة   gpsيمكن استخدام الجهاز في أعمال الملاحة بوضع جهاز 

المطلوب الوصول إليها للجهاز ، فيقوم الجهاز بحساب المسافة المتبقية على الهدف المراد الوصول إليه  

 :الاتيوكذلك الاتجاه. وهذه الطريقة تستخدم في 

a) في أعمال الملاحة البرية. 

b)  في توجيه السفن والطائرات. 

c) لإيجاد اتجاه معين )اتجاه الشمال اتجاه القبلة ............ إلخ . 

 

 

 

العوامل  ويلاحظ في كل الطرق أن زمن الرصد من العوامل المهمة في تحديد دقة الرصد ، وفيما يلي نحدد 

 :المؤثرة في الرصد كالتالي

 



 .ت الدقة يزداد الزمن اللازم للرصد اد الدقة المطلوبة من العمل فكلما ازد  -أ

المسافة بين نقطة المرجع والنقطة المرصودة زاد الزمن اللازم   ت اد المسافة بين النقطتين فكلما ازد  -ب 

 .للرصد 

 .ت عدد الأقمار المتاح قل الزمن اللازم للرصد اد عدد الأقمار المرصود فكلما ازد   -ج

  التوزيع الهندسي للأقمار فكلما كان التوزيع الهندسي للأقمار جيد قل الزمن اللازم للرصد.  -د 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

  

  A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

 GPS ال جهاز أنواع التعرف على 

 

C  الفكرة الرئيسة  

 :  GPSال   أجهزةمن  أنواع هناك ثلاثة  

 الملاحي   -1

 المساحي -2

 حيح ملاحي يعتمد التص -3

 

D الأهداف السلوكية 
 :على  ، سيكون الطالب قادرًاالتاسعةبعد دراسة الوحدة 

  الجغرافيةومات المعل  منظومة نظمب خاصة الرصد ال أجهزةوكذلك  GPSجهاز ال   أنواعمعرفة 

(GIS .) 

  

  

   نظرة عامة  



 GPSالاسبوع التاسع : انواع اجهزة الـــــــــ  

 GPSهنالك ثلاثة انواع من اجهزة الـ   

 Navigatorالملاحي  (1

مترا يتكون    15و    5وهو النوع الاكثر انتشارا كلفته غير عالية واستخدامه سهل لكنه الاقل دقة حيث دقته بين  

وتستخدم    ,  وتعتبر اكثر الانواع استخداما في العالممن جهاز واحد يلتقط الاشارة ويعطي النتيجة بسرعة  

الاستدلال والسياحة وتم ادخالها مع اجهزة الموبايل والسيارات والساعات ومجالات    لأغراض

على الخرائط    وتسقيطهاخرى كثيرة لغرض معرفة الاشخاص للموقع الذي هم متواجدين فيه  

 الموجودة في الجهاز. 

 
  

    Differentialالمساحي  (2

وهو النوع الاكثر كلفة واقل انتشارا استخدامه محدد بالتخصصات التي تحتاج الى نقاط بدقة عالية جدا اقل  

 Reference orامتار وتصل الى السنتمترات ويتكون من جهازين احدهما يثبت عى نقطة مرجعية )  5من 

pinch mark   ي(والجهاز الثان   ( لتحديد النقاط الجديدةRover  .وتكون دقته عالية جدا )  للأغراض   موتستخد  

المختلفة ومراقبة تحرك   الضبط الارضي  انشاء شبكات  الجيودسية في  الاعمال  كافة مثل  المساحية 

الانشاءات    المنشآت واعمال  الجوي  المسح  واعمال  الكادسترائية  والاعمال  الطبوغرافية  والاعمال 

 الضخمة الدقيقة ومجالات اخرى.



 

 

 ملاحي يعتمد التصحيح   (3

امتار يتكون من جهاز واحد   5هو نوع حديث قليل الانتشار كلفتة متوسطة ودقته تتراوح بين ½ متر و 

 يعتمد على التصحيح اعتمادا على محطات بث ارضية 

 

 

 



الجغرافية (4 المعلومات  نظم  بمنظومة  الخاصة  الرصد   GIS   (Single Frequencyاجهزة 

Receiver L1)  

سم وبسعر 30م الى  1والتي تتراوح دقتها بين   GNSS for GIS Applicationوالتي يطلق عليها اسم  

دولار وتستخدم هذه الاجهزة لرفع احداثيات العوارض الموجودة على   8000بحدود    يتراوحتقريبي  

الارض وبدقة جيدة لرسم وتحديث الخرائط المختلفة اضافة الى امكانية ادخال قواعد بيانات وصور  

يتم تنصيبها على هذه الاجهزة والذي من اشهرها برنامج    برمجياتلهذه العوارض حقليا باستخدام  

Arc Pad   والخاص بمنظومة الـGIS   اضافة الى امكانية تحميل صور فضائية على هذه الاجهزة تساعد

 في عملية المسح الحقلي وتستخدم هذه الاجهزة على نطاق واسع لمستخدمي الخرائط الرقمية. 

 

 

   GPSدقـــــة الـــ 

 

 تعتمد دقة الجهاز المستلم على عدة عوامل اضافة الى دقة الالكترونيات في الجهاز 

 قمر (  12عدد الاقمار المستلمة ) كلما كان العدد اكثر زادت الدقة والعدد الاقصى هو  ❖

 حالة الجو  ❖

 توفر المساحات الفارغة اي عدم وجود عائق مادي بين الجهاز والاقمار كالبيانات وغيرها  ❖

 دقة الجهاز حسب الحاجة والتطبيق ونوع الجهاز ملاحي او مساحي يعتمد التصحيح  ❖
 

  

 

 

 

 

 

 



 

  

    A  الفئة المستهدفة 
الثانية ة ــالمرحل طلبــة   

رة ــي في البصــد التقن ــالمعه  

المساحةم ـــقس   

  

B الدوافع  

  

 GPSني باستخدام ال فهم كيفية التخطيط لعمل المسح الميدا

 

C  الفكرة الرئيسة  

  

تلافي الاخطاء والمشاكل    خلالها لمستخدم من ل يمكن  التيو لخطوات التي توصل للأهداف فهم ا

 . والوصول الى دقة اعلى
 

D الأهداف السلوكية 
 :على ، سيكون الطالب قادرًاالعاشرةبعد دراسة الوحدة 

تلافي الاخطاء    خلالها  منيمكن    التيو لخطوات التي توصل للأهداف  ل معرفة التخطيط 

  . ى في العملوالمشاكل والوصول الى دقة اعل

  

   نظرة عامة  



  GPSالاسبوع العاشر : التخطيط لعمل المسح الميداني باستخدام الـ  

من الضروري التخطيط للخطوات التي توصل   GPSقبل القيام بعمل او مشروع متعلق باستخدام اجهزة الـ 

للأهداف والتخطيط يمكن المستخدم من تلافي الاخطاء والمشاكل والوصول الى دقة اعلى ومن الخطوات  

 الرئيسية في التخطيط للقيام بعملية مسح ميداني بعد وضع الاهداف هي 

 اين ستتم عملية المسح )  اي تحديد المنطقة (  •

 ( والبيانات المطلوب جمعها Feature اي نوع من المعلم ) •

 اين هو موقع اقرب نقطة دالة ان وجدت  •

 ما هي الموارد والمصادر المساعدة المتوفرة ) كمية التنقل (  •

 لمن تجمع البيانات لأي عمل وكيف سيتم استخدامها ) تحديد موقع , تصحيح , تصميم , تسقيط ,..(  •

 السقف الزمني  •

 التأكد قبل الخروج من تمام عمل الجهاز وتوفر الطاقة والالمام بكيفية عمل الجهاز  •

 

 الاسبوع الحادي عشر : 

 ( Code phasesأسلوب قياس المسافات بالشفرة )

يعتمد هذا الأسلوب في القياس على الفكرة التي قمنا بعرضها في المحاضرة السابقة وهو ان المسافة تساوي  

السرعة )وهي سرعة الضوء نفسها( وعلى حساب الفارق الزمني منذ خروج الموجة من القمر الصناعي  

ها بدون تصحيحات ولذلك أطلق  وصولاً الى المستقبل. ولكن المسافة المحسوبة لا تساوي المسافة الحقيقية لأن

 .  Pseudo-rangeعليها بالمسافة الكاذبة 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 فروق حساب المسافة - ( :3.1شكل )



- وفي هذه الطريقة يقوم المستقبل بالتالي:   
تقوم وحدة التردد الراديوي بتطوير شفرة بداخلة تتوافق مع الشفرة المرسلة الية من القمر   .1

 الصناعي.

 يقوم المعالج الدقيق بمقارنة الشفرتين ثم حساب الفارق الزمني بينهما.  .2

 نقوم بحساب المسافة من المعادلة العاملة    المسافة  =  السرعة * الزمن .  .3

 
 

 Carrier Phases or carrier)الحاملة  طورالإشارة فرق بتحديد المسافة قياس  أسلوب

phasedifferences ) 
 

 
- في هذه الحالة يقوم المستقبل الجيودسي بمعمل التالي :   

 .الصناعى القمر من  له القادمة الموجة ىباستقبالي  الهوائ يقوم .1

 ثابتة  داخلية موجة بإنتاج  بالمستقبل الدقيقة الترددات مولد يقوم .2

وإنتاج موجة جديدة خصائصها   phase differenceيقوم مولد الترددات بحساب فرق الطور  .3

)الطول الموجي والتردد( مشابة للموجة المستقبلة من القمر الصناعي  وتحسب المسافة من 

 خلالها . 



  -بعد حساب فرق الطور والطول الموجي يمكن حساب المسافة من المعادلة التالية : .4

 
 

   -حيث ان : 
∆   فرق الطــور = 

N    الطول الموجي = 

 
 
 
 



 
 

( GPS)طرق الرصد  في

 
 
  
 
 
 



والتي هي ادق انواع الرصد تستخد للشبكات    - :  Static Observation)طريقة الرصد الثابتة(  .1

حيث    5mm±1ppmالجيودسية والقياسات الدقيقة جدا ويصل الخطا المتوقع من هذه الطريقة  

في نفس الوقت الذي يوجد هناك جهاز واحد او مجموعة اجهزة    معلومةيتم نصب الجهاز على نقطة  

دقيقة الى عدة    30منصوبة على نقاط معلومة ومن ثم جمع ارصادات الاقمار لفترة تتراوح من  

الاجهزة   فيها  المعلومة  وتستخدم  والنقاط  المجهولة  النقطة  بين  القاعدة  لطول خط  تبعا  ساعات 

راوح مئات الكليومترات واحيانا احادية التردد للمسافات التي لا  الثنائية التردد لمسافات طويلة تت

 Post Process)امج الملحقة مع الجهاز)كم ومن ثم يتم معالجة البيانات في البر20تزيد عن 

Software    من اقل  ببرامج  30للمسافات  المسافة  هذه  عن  تزيد  التي  البيانات  معالجة  و  كم 

عبر ارسال بيانات الرصد الى مراكز عالمية    Precise Post Process Software)خاصة)

من خلال شبكة الانترنت ومن ثم يصار الى معالجتها وارسال النتائج الى المستخدم بصورة مجانية  

العالم   التفاصيل حول هذا    5وتوجد في  الكثير من  الخدمة وهناك  توفر هذه  الغرض  لهذا  مواقع 

 ذه المواقع هي : الموضوع الذي من الممكن التطرق اليه لاحقا وه

 http://www.ga.gov.auالاسترالي  AUSPOSموقع  •

 http://www.geod.nrcan.gc.caالكندي   PPPموقع  •

العراق    http://www.ngs.noaa.govالامريكي    OPUSموقع   لكون  العراق  في  مستخدم  والذي 

محطات رصد ثابتة    6ولدى العراق    CORSمشارك مع هيئة المساحة الجيدوسية الامريكية في برنامج الـ  

 نظام.  جزء من هذا ال

http://www.ga.gov.au/
http://www.geod.nrcan.gc.ca/
http://www.ngs.noaa.gov/


 

 
 

Rapid Static Observation  )الثابت السريع تقريبا نفس طريقة    -:)طريقة الرصد  وهي 

كم  20دقيقة ولخطوط قاعدة لا تزيد عن    15- 5الرصد السابقة مع اختلاف فترة الرصد حيث تتراوح من  

وتستخدم في انشاء نقاط الضبط الارضي للاعمال الطبوغرافية وشبكات الضبط الارضي التي لا تحتاج الى  

الطريقة   هذه  من  المتوقع  والخطا  عالية  الجهاز    10mm±1ppmدقة  مع  الملحقة  البرامج  وتستخدم 

وفي الجدول التالية الفترات الزمنية للرصد حساب    . Post Process Software)لمعالجة البيانات )

 المواصفات الامريكية والعربية : 

 



 
 
 
 
 
 

 طرق الرصد المتحرك 
 

• Post Process kinematic  )وهي الطريقة التي  )طريقة الرصد المتحرك والحساب المكتبي

والتحرك مع جهاز اخر او مجموعة    Baseيتم بها نصب جهاز على نقطة معلومة الاحداثيات  

اجهزة على النقاط المجهولة حيث يصار في هذه الطريقة الى تصحيح البيانات في المكتب بعد انتهاء  

العمل الحقلي من خلال البرنامج الملحق مع الجهاز ويتطلب هنا ان يتم نصب الجهاز المتحرح لمدة  

الاقمار   10 ارصاد  من  عدد  فيها  يجمع  تقريبا  )  دقائق  الغموض  قيمة  او  Ambiguityلحل   )

الموجة    Initializationمايدعى دورات  لعدد  الصحيح  العدد  حساب  هي   Integerوالتي 

Number of Cycle    من القمر الى المستلمAntenna Phase Center   لحساب المسافة

ثواني على شرط عدم  5-1بين القمر والمستلم وبعد ذالك يمكن رصد اي نقطة مجهولة لفترة من  

انقطاع الاشارة بين الاقمار والجهاز المتحرك خلال فترة الرصد وتستخدم هذه الطريقة في الاعمال  



كم ودقة هذه  20الطبوغرافية ورفع العوارض ويمكن العمل بهذه الطرقة لخطوط قاعدة لا تزيد عن  

 .  سم 5-2الطريقة تتراوح من 

 
 

 
 

 
• Real Time kinematic    وهي نفس الطريقة السابقة  (  والحساب الاني)طريقة الرصد المتحرك

مع فرق ان الاحداثي المستنتج في الحقل هو احداثي مصحح ولايوجد حاجة للرجوع الى المكتب  

الثابتة   المحطة  من  التصحيح  قيمة  نقل  على  الطريقة  هذه  وتعتمد  بيانات  معالجة  عملية  لاجراء 

Base    والمنصوبة على نقطة معلومة الاحداثيات انيا" الى المحطة المتحركةRover    عبر وسائط

مختلفة منها الاشارة الراديوية او عبر منظومة الهاتف النقال ومن خلال شبكة الانترنت ويستفاد  

من هذه الطريقة في كونها توفر الكثير من الجهد والوقت والكلفة في اعمال المساحة المختلفة  

المعالم   تسقيط  المستخدةلاغراض  الوحيدة  الطريقة  كونها  الى  عملية    stakeoutاضافة  لكون 

 . سم  5-2التسقيطتحتاج الى احداثي مصحح في الحقلوالتي تصل دقتها من  
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