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 المستخلص

تعتبر المساحة  التواريري  اسحسحلإ تاتحا الارا ا الماتة    م ظع د ل ا العحلدو  اتة   لةتفة       

العحلة  تاتحا الواااارج ال ري  ظط الاح رات التيةةاي  اتتعات ل ا العحلد   حلااااا  التحظة   ط تت ة  

ااام ي  تحساااتظشاااحجيل المساااحة  التواااريري   ةم  ترات اظتة  ظتيحجت و  تحعا المساااحة  التوااارير

إةاى الرسااااح ح الةايي   م تر ةر البةحاحت المفحاة  تاس  اساااابة   حلة   تتفحلة   المسااااة ر الاح رات 

اسح تحلتساااب  لةرساااح ح اث رى ظيح المساااا ال را تحلاح رات الممررل   المر ةحت ال ااااح ة   ا حم 

 .تةايا المراسل العحلمم

تا ن طةحج  م إاتحا الارا ا الرسمة  لمتاي  السحلمة  استااام الاح رات  ظط رتح جحءت لجاس     

 م إاتحا الارا ا الرسمة   تةايث  المساااة ر ظهاحج ارمة  الاح رات تا ل  الفريت كاجاساا  ةحل ل ت

البةحاحت العمرااة  لمتاي  الاجاسااا و  إاتحا لااارج جري  كظراايضا تحتلاااح   إلم إاتحا  ااابف  ظط 

   .كالةةااجا Point Cloud التيحط الغمحظة  

إاتحا  را ا تحتلاااح   إلم  cm 4لااارج  جري  ظرايض تاس  ظفحاة   ترلاااح البةث إلم إاتحا    

جسمةا  تراسااااااااا  الااح رات تاا ن طةاحج تااس  اسااااااابة   حلة و ةةث تةع ظترساااااااا الاام الترتةعم 

 0.0059و  ةرالم  Y م ظةرج  0.0033و  ةرالم 0.00274ةرالم  Xا  م ظةرج RMSEك

و  تةع ظترسااااااا الاام الترتةعم  م  GPS تا ظيحجاتاح تت حم تةايا المراسل العحلمم  Z م ظةرج 

 World View تا ظيحجاتاح تمر ة   اح ة  ك 0.15ةرالم  Yو  ظةرج  0.14ةرالم  Xظةرج 

2022, 50 cm ا ظمح ياا  ةم الاس  العحلة  لةاح رات تا ن طةحج  م التواااارير ال را  اا تمحل

 .ت  اثتةحث العةمة  تحتلح   إلم المشحجيل الاتاسة   ال غرا ة  ةةاح  م الاجاسح
 

 

 سمة و الورج ال ري  كالمراايةضاوالفةمحت الم تحةة : الاح ر  تا ن طةحجو الارا ا الر
 

Abstract 

 

     Photogrammetry is essential for producing various maps worldwide. 

Due to the high cost of aerial photography from traditional airplanes, 

countries – especially developing ones – have moved away from 

implementing photogrammetry projects in close periods. Photogrammetry, 

using unmanned aerial vehicles (UAVs), is one of the modern methods for 

providing high-resolution spatial data at lower costs than other methods 

such as manned aerial surveillance, satellite imagery, and global 

positioning system (GPS). 
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     Thus came the study of using drones in producing digital maps of the 

Salmiya area in Kuwait as a case study; to demonstrate the importance of 

drones in producing digital maps and updating urban data for the study area. 

This in turn helps in producing aerial images (mosaics) in addition to 

producing a network of point clouds (Lidar). 

 

The research concludes with the production of a 4cm spatially accurate 

aerial mosaic image, in addition to the production of high relative accuracy 

digital maps using unmanned aerial vehicles. Where the mean squared error 

(RMSE) on the X-axis was about 0.00274, about 0.0033 on the Y-axis, and 

about 0.0059 on the Z-axis. On the other hand, in the global positioning 

system (GPS), the mean squared error (RMSE) on the X-axis was about 

0.14, and the Y-axis was about 0.15 when compared to a satellite image 

(World View 2022, 50cm). This indicates the high accuracy and reliability 

of drones in aerial photography in academic studies, scientific research, 

engineering, and geographical projects. 

 

Keywords: UAVs, Digital Cartography, Aerial Photos (mosaic), Lidar. 
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 أولا: الإطار العام للدراسة

 :مقــدمــة -1

تعتبر المعةرظحت المفحاة  المرجعة  العمرل ال يرا لعمةةحت التااةا  التتمة  المستااظ و  تر ر     

الاح رات تا ن طةحج ظواجالإ  ا رالإ لعال كبةر ظط المعةرظحت المفحاة و ظيح الورج ال ري و 

سر   الةورا  ةةاح  م المرايضو امحذا ااجت ح حت  ايحط السةحت  الغمحظة و تحتلح   إلم 

او  م ةةط ظط المرجا ان تعمح الاح رات تا ن طةحج  ةم إ حل  0202الزظط الةيةيم كظرسمو

إةةحء ظشحجيل المسحة  التوريري  ظط جايا  حل   م المتحطق التم يوعب الرلرا إلةاح ظيح 

ح ةر سحت ظيظتحطق التاحجيس الر ر   الغحتحت  ظتحطق الفراجث الابةعة   ظتحطق ااتشحج ال 

ككرج احا  البراكةط تحتلح   إلم ااه تحعـا الورج المم رذ  ظط الاح رات تا ن طةحج س ح ظورج 

إلةه  م اا  ست لةتةيق ظط ظهحرر  ظح ا  إجراء لجاسحت الميحجا   لساا اثجض يمفط الرجرع

    .اNex, et al., 2022كمتحطق  ال رارر  ةم  ترات اظتة  ظاتة   ةل

البةث ظتاي  كالسحلمة ا الراسع   رق ل ل  الفريتو إةاى المتحطق التحتع  لمةح    ةرلم يتتح ا     

 .ساح حلإ سفتةحلإ كتةركاو  تعتبر ظط ارد المتحطق السةحةة   الت حجي   م ل ل  الفريت 20 تتفرن ظط 

سل لا ل  ح يرجل تسمة  ظتاي  الاجاس  تا ا ااسد اسب  إلم الشةخ سحلد المبحجك الوبحح الةحكد الت

الفريتو  كحات تسمم سايمحلإ كالاظت ا اسب  إلم لظط الغتد  تد تغةةر اسد الاظت  ليبةه إلم العتبر  

ا  تبةع ظسحة  0222تتسمةتاح تحسد السحلمة  كتةاي  الفريتو 2591و  لاج سراج  حم 2590ست  

 0200اسم   حم ال   2.835كةةرظترالإ ظرتعحلإ   ال سفحااح اةر  2135ظتاي  السحلمة  ةرالم 

 ا.0200-الفريت –ك ااج  التااةا 

 :مشكلة البحث -2

ا تما إاتحا الارا ا تفح   اارا اح ل تر  طرية  ظط الزظط  ةم المسحة  التوريري  التيةةاي      

 المسحة  اثجلة   تحلرغد ظط ا حح ر ه الرسح ح  م إاتحا  تةايث الارا ا  إااح تعحام ظط العايا 

لمتمية   م اجت حع التفحلة  المحلي   الباء  م  مةةحت اتاتحاو ل لض ظهارت الةحج  ظط المشفلات ا

المةة  لةبةث  ط  سح ح اسح تفة    اسرع  م  مةةحت إاتحا الارا او  سا كحن اات حه إلم تةث 

إظفحاحت استااام الاح رات تا ن طةحج كمواج  ا ا تاتحا  تةايث الارا ا الرسمة   ظيحجا  

 .حلرسح ح اث رى ظيح المر ةحت ال اح ة   ا حم تةايا المراسل العحلمملستاح ت
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 البحث: أهداف-3

 يهدف البحث بشكل رئيسي إلى تحقيق الأهداف الأتية:     

   سد لةبفسح الراةا  م الورج  ال ري . 4إاتحا لرج جري  كظرايضا تاس 

 . إاتحا  تةايث الارا ا الرسمة  لمتاي  الاجاس 

  الارا ا المتت   تحلارق اث رى  المسة ر ظيحجا  لس  الارا ا المتت   تراسا  الاح رات 

  الاةران التيةةاا كطةحج تشراا. G.P.Sظيح ااستشعحج ظط تحعاو  ا حم المراسل العحلمة  

 الدراسة: أهمية -4

تفمط ارمة  الاجاس   م استااام الاح رات تا ن طةحج  م إاتحا الورج ال ري  كالمرايضا     

تاس  اسبة   حلة   إاتحا  تةايث الارا ا الرسمة   ظيحجا  لستاح تحلارا ا المتت   تراسا  

 . G.P.Sالارق اث رى ظيح المر ةحت ال اح ة   ا حم تةايا المراسل العحلمم 

 الدراسة: مناهج -5

 اعتمدت الدراسة في التحليل على ثلاثة مناهج علمية كالتالي:  

 :يعتبر اسرب ظتحرج البةث العةمم لةح المشفلات العةمة  كظيربو  المنهج التجريبي

او ةةث تعتما الاجاس   ةم ت رت  إاتحا  ريا  جسمة  ظواجرح ظة حت المسا 0202

معةرظحت ال غرا ة   ظيحجا  لستاح تحلارق تحستااام ا د ال المسة ر ال را تحلاح رات 

 . ا حم تةايا المراسل العحلمما –اث رى كلرج اسمحج لتح ة  

  :ذلض ظط  لاا الاجاس  التابةية   ةم ظتاي  السحلمة  تا ل  الفريتو  المنهج التطبيقي 

 ترظهة  اتح ج الاجاس  لااظ  الم تمل ظط  لاا  لل التتح ج تةت ا ر اليح مةط  ةم 

تااةا  التتمة و  تحلتحلم تر ةر المتحخ المتحسب ال ا يسح ا  ةم ل د اتاحذ اليراجو  لعح ال

ساة  الت عة  ظط الياحيح المام   التم تعتم تمن يفرن ثا  ةد جراابه التابةية و  ر ا 

 .ا0202اات حه رر ات حه ظةمرل  م الرست الةحلم ك با الررحبو 

  الت وةةة   المتفحظة  لةاح رات تا ن طةحج ظط ةةث اثرمة  : الاجاس  منهج دراسة الحالة

 الاوح ص  الآ حق المستيبةة و  تةايا اثسةرب اثظيح استااام الاح رات تا ن طةحج 

 م إاتحا الارا ا  ظيحجاتاح تحلرسح ح اث رىو  لا ا يعتبر ظتا حَ تشاةوةحلإ   لاجةحلإ 

لجاس  ظتحطق ظةال  كتمرذا لةحل  ظسا ا  يت ه ظتاج لجاس  الةحل  إلم 2555ك يةحو 

تمتاي  الاجاس  ا 8و20و 1و 2تحستااام الاح رات تا ن طةحجو  تد ا تةحج ساح حت جسد ك

   .او ةةث يتر ر  م ر ه الياح حت كح   استاااظحت اثجالم تمتاي  السحلمة 2 فح ك
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 أساليب الدراسة: -6

 :الكمية همااعتمدت الدراسة على أسلوبين من الأساليب 

 ذلض ظط  لاا استااام اثسحلةب الفمة   م ظعحل   البةحاحت ظط  لاا ترتةب  الأسلوب الكمي: - 

 توتة  المعةرظحت  البةحاحت  استاراا التسب  المعااتو  تتتام ر ه المرةة  تعمةةحت 

ةعةرم لالتةةةح  الرتا  يتد ذلض ظط  لاا الةحسب الآلم تمسح ا  تراظج التةةةح اتةوح م 

 . اSPSS -Excelااجتمح ة  ك

تعتبر الارا ا ظط ا اح اسحلةب التميةح المفحام لة حررات ال غرا ة و  :الأسلوب الكارتوجرافي - 

تميةح البةحاحت كحجترجرا ةح  م  فح  را ا ترلةةة  لتةةةح ال حررات ال غرا ة   اظهاحج 

 تةتاد. العلاسحت المتبحلل 

 الحديثة التي استخدمت في الدراسة تتمثل فيما يلي: التقنيات -7

 DJI Phantomاستااظت الاجاس  طح ر  تا ن طةحج ظط ارع ك الطائرة بدون طيار: -  

4RTK تاتحا  %02سد  تتسب  تاا ح  4ا لتورير ظتاي  السحلمة  تاتحا لرج  جري  تاسد

 .ا3D Modelجاس  كا  امحذا ظ سم  لمتاي  الاDEMامرذا ااجت ح حت الرسمم ك

تد استااام ا حم الملاة  العحلمم للأسمحج (: GNSSنظام الملاحة العالمي للأقمار الصناعية ) - 

 م الابةع  لةسحب لجج  لس  الورج ال ري   اGCPالوتح ة  لعمح ايحط الرتا اثجلم ك

 .اTrimble R12تراسا  جاحا ك

استااظت الاجاس  تراحظج  :التصويرية الرقميةبرامج نظم المعلومات الجغرافية والمساحة  - 

ArcGis 10.8  ظعه تراحظج Pix4Dmapper 4.5.6   سد  تةايث  4 م إاتحا المرايض تاس

 الارا ا الرسمة  لمتاي  الاجاس .

 حدود منطقة الدراسة: -5

  :تيتور الاجاس   ةم استااام الاح رات تا ن طةحج  م الحدود الموضوعية

 .ال ري  كالمرايضا  إاتحا  تةايث الارا ا الرسمة إاتحا الورج 

  :0201 -0200ت رى ر ه الاجاس   لاا ال تر  تةط  حظم الحدود الزمانية. 

  :رق  التم يةارح ظط الشتتميح  م ظتاي  السحلمة  تا ل  الفريتو الحدود المكانية

 الشمحا الاةةج العرتم  ظط الغرب طريق ال ةةةةحو  ظط ال ترب طريق الاا را 
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 محاو ً  05 ًَ 02 لًإ 2234.4  ً  05 ًَ 28 لًإ 923258تةط لا رتم  رض الاحظسو  تيل 

  .ا2و اا ر ك فح جسد  رسح ً  48 ًَ . لًإ 223824  ً  48 ًَ 2 لًإ 9.3000  ام طرا: 
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 الدراسات السابقة:

 ةمح يةم  رلح ثرد الاجاسحت السحتي  ظيسم  إلم ظ مر تةطو اث لم الاجاسحت العرتة  

 اثجتبة : اليحاة  الاجاسحت 
 الدراسات العربية: 6-1 

 ( 2222دراسةةة ولاا الدين جميل حماد)  تتح لت ر ه الاجاساا  اسااتااام الاح رات تا ن

طةحج  م إاتحا  را ا الترت   ترلاةت إلم  ح ةة  استااام الاح رات تا ن طةحج  م 

إاتاحا  را ا الترتا  الرسمةا  ةةاث ااااح تر ر الرست  ال اا  تا ظيحجاتاح تحلرسااااااح ح 

 . التيةةاي  اث رى تحتلح   إلم اااح اكير لس  ظط المر ةحت ال اح ة

 الدراسات الأجنبية: 6-2

 دراسةةة (Koeva, et al., 2016)   تتح لت ر ه الاجاساا  الاارات العمةة  اسااتااام

الاح رات تا ن طةحج  م إاتحا الارا ا الرسمة   سا ترلااةت إلم إاتحا لاارج  جري  

ساد تحتلح   إلم ايحل  لس  الورج ال ري  ظط  لاا  لل ايحط جتا  .ظرايض تاس  

 . ةمة  التورير ال رااجلة  سبح 

 

 ( موقع منطقة السالمية بالنسبة لمناطق دولة الكويت1شكل رقم )

 (2221)بلدية الكويت،  خريطة التقسيم الإداريعلى  بالاعتمادالمصدر : عمل الباحث 
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 ( دراسةةةةةةةةEl Meouchea, et al, 2016)  تتح لت ر ه الاجاساااااا  ارمة  اسااااااتااام

الاح رات تا ن طةحج  م ظساا المراسل  المتحطق الواغةر   سا ترلةت إلم لعرت  

اسااتااام الاح رات تا ن طةحج  م المتحطق ذات الغاحء التبحتم الفية  تحتلااح   إلم 

 GCP.ايحل  لس  التورير ال را يترس   ةم  ال  لس  ايحط الرتا اثجلة  

 

  دراسةةةةة(Honarmand, et al., 2021)  تتح لت اسااااتااام الاح رات تا ن طةحج  م

إاتحا الارا ا ال ةرلرجة   سا ترلاةت إلم  ح ةة  استااام الاح رات تا ن طةحج  م 

ظتحطق التااحجيس الر ر  التم يوعب  ةم اتاسحن الرلرا إلةاح  سا ترلةت إلم 

 .DEMحع الرسمم ك حء  الاح رات تا ن طةحج  م إاتحا امرذا اتجت 

 مصطلحات الدرسة: -7

 الإنتاج الرقمي للخريطة Digital production of the map  

العمةة  التم تعتما  ةم إاتحا الارا ا ظط الةحسب الآلم  الرسح ا الرسمة  الماتة  و 

 تسح ا  ةم إجراء  مةةحت التومةد  ات اال الرسمم لةرلرا لةاةئ  التاح ة  لةاريا  

 . ا0202الررحبوك با 

 الطائرات بدون طيار  selair VelaireA Unmanned 

طح رات ذاتة  اليةحل  تعمح  ط تحعا ظز ل  تفحظةرات تورير  اجاز  استشعحج  ظعاات  

 اتوحات  ظلاة .

 الدرونز Drones 

ظط التحةة  التيتة   إن الاج از يشمح كح الآات  المركبحت التم يتد التةفد  ةاح  ط تحعا   

ح  م إطلاسه  ةم الاح رات تا ن طةحج.  ظل العةد ان ر ا المواةا يعتبر اثكير استاااظلإ

   الصور الجويةAerial Photo 

الورج المم رذ  تراسا  طح رات تاةر  ةم اجت حع ظعةط ظط ساا اثجض  م ظسحج ظةال  

 ا0228ظل  جرل تاا لات طرلة    رلة  تةط الورج كاةماو 

 المساحة التصويرية  Photogrammetry  

 ا0200 ةد الةورا  ةم البةحاحت الاتاسة  ظط الورج ال ري  كالاةةحو 

 محطة التوجيه والتحكم Ground Control Station 

ظط ارد ظفراااحت ا ااحم الاااح رات تااا ن طةااحج  تاتة  ظط طااح ر  إلم ا رىو  سااا تفرن 

 الآلم  ا د ااتوحات اجلة  ا  جري و  يمفط تز يارح تفيةر ظط الت د ظيح ا حم الاةحج

 ا.0200الملاةة  لترجةه الاح ر  ذاتةحلإ ك مر الاةةحو 

 خط الطيران Strip 

 اDusseldorf, 2016جمةل الورج المتاا ة  لمط  ا طةران  اةا ك

 البعد البؤري  Focal Length 

را  ةم ةالمسااح   تةط ظركز العاساا   ايا  ت مل اث ااع و  كةمح كحات سةمته كبةر  االت ساج  الفحظ

 اPacheco, 2003تفبةر ال حررات الماتة    ةم ساا اثجضك

 الطيار الآلي  Autopilot 
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ا حم يساح ا  ةم ساارل  ااتواحا تةط المستشعرات المرجرل   ةم الاح رات تا ن طةحج 

 ا.Liu,2013 ظةا  التةفد اثجلة ك

 مسافة التمثيل الأرضية  Ground Sampling Distance 

 .ا0200ال ا يغاةه البةفسح الراةا  م الابةعة  كالاةةحوالارا اثجلم 

 ليدار  Lidar 

تيتة  ااساتشاعحج ظط تعا التشاا التم تعتما  ةم اساتااام الاارء ا  اا اع  الةةزج لتورير 

 ا0225ساا اثجضكار حو 

   النقاط الغماميةPointcloud 

  بحج   ط  مةة  ظسا ثلاثم اثتعحل لفح   ال رارر الابةعة   البشري   ةم ساا اثجض

 تعتبر التيحط السةحتة  الغمحظة  تايلأ ج ةوحلإ لتيتة           ، GPS ا حم تةايا المراسل العحلمم 

 . ا(Liu, et al., 2021المسا تراسا  الةةااج المتارج  

 نظام تحديد المواقع العالمي GPS 

ا حم  حلمم لتةايا المراسل لرلا المعحلد  التيحط المسحةة  تحستااام اثسمحج الوتح ة  

  اجاز  جلا  حلة  الاس .

 نظم المعلومات الجغرافية GIS 

 –الت حم ال ا يتفرن ظط  مساا  ظفراحت ج ةسااا  لةمتاواااواااةط يشاااتمح: البةحاحت كظفحاة  

او ظياااااظاااا  لت د المعةرظااااحت  لااااااا اةاااا او اثجااز و البراظجو  اتجراءات كالتةةةلات

 ا.0200ال غرا ة .ك رك  إيزجاو 

 

 منهجية الدراسة: -8

او 0تتمياح ظتا ةا  إاتحا الارا ا الرسمة  ظط الاح رات تا ن طةحجو كمح  م  ااااااافح جسد ك          

تةايا ارااف المسااااا ظط  لاا اجتل ظراةحو المرةة  اث لم كالاجاسااا  اث لة ا  تتميح  م 

ال راو الاجاس  المةاااة  تحتلح   إلم تةايا ارد المشفلات التم تعرق  مةة  الاةرانو اظح 

المرةة  اليحاة  كالتااةاا تتميح  م تةايا ارع الاح ر  المساااااااتااظ   م الاةرانو  ظعحير  

 ثظحظمكاحظةرا التوااااااارير تاحتلاااااااح   إلم تااةا  مةة  الاةران  تةايا اساااااااب  التاا ح ا

 م  Pix4D ال حابمو  المرةة  اليحلي  ظرةة  ظعحل   البةحاحت ظط  لاا اسااااتااام تراحظج  

تتية  الواااارج ال ري  الاحم ظط اا  اااارا ب تحتلااااح   الم اليةحم تعمةة  اتججحع ال غرا م 

 - Pix4Dللإةااثةحتو المرةة  الراتع  كتةةةح البةحاحتا ظط  لاا اليةحم تحساااااتااام تراحظج 

ArcGis   لةةوااااارا امرذا اتجت ح حت الرسممو امرذا الساااااارح الرسمم تحتلاااااح   الم

 . بف  التيحط الغمحظة 
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 منهجية إنتاج الخرائط الرقمية من الطائرات بدون طيار( 2شكل رقم )

 (Azmi,et al, 2014)على  بالاعتمادالمصدر : عمل الباحث 

   
 

الاجاس  اث لة : المرةة  اث لم 

أهم المشكلات الدراسة الميدانية  تحديد الأهداف 

ظرةة  التااةا: المرةة  اليحاة  

تحديد البرامج
المستخدمة

تخطيط رحلة 
الطيران

امعايرة الكامير
تحديد نوع 
الدرون 

معالجة البيانات: المرحلة الثالثة 

الإرجاع 
الجغرافي

تنقية الصور

Filteration

أهم البرامج

Pix4d/arcgis
الصور الجوية 

الخام

تحليل البيانات : المرحلة الرابعة 
والمخرجات

ةالنقاط الغمامي

PointCloud

نموذج السطح الرقمي

DSM

ينموذج الإرتفاع الرقم

DEM
الموزيك
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 الخرائط الرقمية من الطائرات المسيرّة:ثانياً: المراحل العملية لإنتاج 

 مرحلة التخطيط: -1

 هناك أمور يجب مراعاتها أثناا التخطيط لعملية الطيران بالطائرات المسيرّة كالتالي:    

 :التعرف على المناطق محظورة الطيران 

تعتبر  مةةاا  التعرف  ةم المتااحطق ظة رج  الاةران تااحلااا لاا  ا لم  مةةااحت    

التواااااارير ال را  ذلاض ظط  لاا  ااج  الاا احعو الاا ةة و الاةران الماام ا  اا 

  .جا  ظسئرل   ط الاةران تحلا ل   ذلض ت تبحلإ لةمسحءل  اليحاراة 

  :تحديد ارتفاع الطيران 

ا تةاله ال احت المساااائرل   ط الاةران تحلا ل   ذلض ي ب اتلتزام تحتجت حع ال    

و ةةث يبةع اسوااام اجت حع لةمبحام المر وااا  اGiap,2019كت تبحلإ لةمساااحءل  اليحاراة  

ا  اتة   تةتمحا  جرل تعض 0200ظتر كتةااي  الفريتو 202تمتايا  الااجاساااااا  

 249  ةم اجت حع المبحام الماحل    اتراا التةة رن المةمرا تد التواااارير تحلاج ن

 .ظتر

 :تحديد نوع الطائرة بدون طيار 

ظط إاتحا  DJI Phantom 4 RTKسحم البحةث تحسااااااتااام طح ر  تا ن طةحج ظط ارع   

ظة ح  02ا ظ از  تفحظةرا جسمة  ذات لس  1الوااااااةتة  كمح  م  اااااافح جسد ك DJI ااااارك  

  .لسةي  12تةفسح  تةترا  ةم تاحجي  ذات ظا  طةران 
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 :معايرة الطائرة بدون طيار 

ي ب ظعحير  الاح ر  تا ن طةحج لةتمكا ظط ك حءتاح لةتورير ال را ظط  لاا الركةح 

  .المةةم لةشرك  الموتع  لةاج ن

 :التداخل الجانبي والأمامي بين الصور الجوية 

يعتبر تةايا اسب  التاا ح اثظحظم  ال حابم تةط الورج ال ري  ظط ارد  ر ط اتتوحج    

او  تسح ا التاا لات 0228الم سد تاتحا  را ا جسمة  ذات لس  اسبة   حلة  كالةستح او 

العحلة  تةط الورج ال ري   ةم ت تب ةا ث تشررحت تةط الورج ال ري  التحت    ط إرتزاا 

  م ر ه الاجاس  تد تةايا اسب  التاا ح  .(Koeva, et al., 2016)حء التورير الفحظةرا اثت

و تغرض إاتحا لرج ظزل ج  لةةورا  ةم  %02 اسب  التاا ح ال حابم  %82اثظحظم 

ا اح امحذا ثلاثة  اثتعحل ل مةل الم حرر ال غرا ة  الابةعة   البشري   م ظتاي  الاجاس و 

  . اPIX 4Dظط  لاا تراحظج ك  يتد ذلض تورج  اترظحتةفة 

 

  تحديد درجة الدقة المكانيةGSD: 

الراةا   م  Pixelالاس  المفحاة  لةورج  ال ري   بحج   ط المسح   التم تغاةاح البةفسح  

   ا:Gaurav, 2020الابةع   يتد ةسحتاح تحلمعحلل  الآتة  ك

GSD = (H*SW) / (F*IMW) in cm 

 حيث إن:

GSD =  لةورج  ال ري  تحلستتةمترالاس  المفحاة 

H =اجت حع الاح رات تا ن طةحج  ط ساا اثجض 

F =البعا البؤجا لفحظةرا التورير تحلمةةمتر 

SW =رض المستشعر لفحظةرا التورير تحلمةةمتر  

IMW =رض الورج  تحلبةفسح  

 كاميرا التصوير والطائرة بدون طيارمعلومات 

 اسم الطائرة
DJI, Phantom 4 

RTK 

 ميجا بيكسل 22 دقة الكاميرا

 غراما 1331 الوزن عند الإقلاع

سرعة غالق 

 الكاميرا الإلكتروني
1/8000 s -8  

 4CM الوضوح المكاني

 دقيقة 32 مدة الطيران

 مم 24 البعد البؤري

 GPS 1.5 CMدقة 

 شكل الصور

 الجوية
JPG 

( الطائرة بدون طيار 3شكل رقم )
المستخدمة في التصوير الجوي وأهم 

 خصائصها  
المصدر: من عمل الطالب بالاعتماد 

 www.dji.comالمصدر: على 
 

http://www.dji/flysafe/geo-map.com
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 Pix4dوهذه المعادلة يتم حسابها بطريقة أتوماتيكية من خلال برنامج تشغيل الدرون 

 :تحديد منطقة إنطلاق وعودة الطائرة بدون طيار 

ظط اث اح ان تفرن ظتاي  إاالاق   رل  الاح ر  تا ن طةحج تعةا   ط المبحام العحلة    

 اث  حج العحلة  تحتلح   إلم اتراا المةمرا ةتم اتؤثر  ةم ك حء   مح الاح ر  تا ن 

 ا.  Giap,2019  رل  الاج ن ك طةحجو  تعتبر اثجالة  المستري  ا اح ظتحطق إاالاق

 :تحديد بداية ونهاية التصوير الجوي 

يسااااااح ا اسااااااتيراج ال ر ف المتح ة   ةم ا حح  مةة  التواااااارير ال را و ةةث تةغت   

لجج  ظئري   السااامحء لاااح ة   حلة  ظط الغةرم  سا تد ا تةحج  09ظترساااا لجج  الةراج  

لاابحةح  إلم السااح    22ةط السااح   لةتواارير ال را   لاا ال تر  ت 0200اتريح  9يرم 

 . اStrecha, et al., 2012ظهاراو  ذلض لتيةةح تمثةر ال ح  ةم الورج ال ري  ك 20

  :حساب عدد خطوط الطيران وشكلها 

يتد ةساااحب  ال   ااافح  ارط الاةران توااارج  اترظحتةفة  ظط  لاا البراحظج المتةفد   

 Shapeةةث يتد جساااد ةا ل ظتاي  الاجاسااا   م لاااةغ  جسمة   Pix4d  م الاج ن ظيح

File  إل حا البعا البؤجا لفحظةرا التواارير تحتلااح   إلم اجت حع الاةران كمح  م  اافح 

 ا4ك

  

 ( تخطيط رحلة طيران الطائرات بدون طيار    4شكل رقم )
 Pix4dبالاعماد على برنامج  الباحثالمصدر: من عمل 
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 وتوقيع نقاط الربط الأرضي في الطبيعة: توزيع -2

 تحلتحلم التواااااااةةا  GPSجمةل الااح رات تا ن طةحج ظز ل  تت حم تةايا المراسل العحلمم       

المبح ار  الآام لةوارج ال ري  تحتلح   إلم تر ةر الرست  ال اا  م  مةةحت المعحل   اللاةي و 

 ذلض  20ايحط  م الياع  جسد  8ا   ال  8 -1 -2ايحط  م اليال الساااافتة  ك .ةةث تد  لاااال 

او  ذلض ظط اجح ايحل  لس  إةااثةحت الورج ال ري و  ي ب 2لفبر ظسحةتاح كمح  م جا ا جسد ك

ان تفرن ايحط الرتا اثجلاااااة  ظر ة   الاااااة   م الابةع  تحتلاااااح   إلم ساااااارل  ج يتاح  م 

   .اKoeva,et al,2016اوك9الورج ال ري  كمح  م  فح جسد ك

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 خصائص نقاط الربط الأرضية 

 GCPنقاط ربط أرضية  النوع

شرقيات، شماليات، ارتقاع    الإحداثيات

(X,Y,Z) 

 مم 3 الدقة الأفقية

الدقة 

 الرأسية

 مم5

 سم  62سم * 62 شكل النقطة في الطبيعة 

 شكل وخصائص نقاط الربط الأرضية( 5شكل رقم )
 إدارة المساحة –من عمل الباحث بالاعتماد على بيانات بلدية الكويت  المصدر :المصدر: 
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رقم 

 النقطة

رقم 

 القطعة
GPS-X GPS-Y GPS-Z 

1 1 509296.36 3247707.37 5.68 

2 1 509509.95 3247896.03 5.05 

3 1 509698.07 3247918.64 5.05 

4 1 509373.49 3248194.16 5.95 

5 1 508910.90 3248044.60 4.93 

6 1 509381.32 3246980.64 5.14 

7 3 508447.43 3246644.76 7.16 

8 3 508131.60 3246984.08 5.04 

9 3 508626.08 3247260.05 4.61 

10 3 508905.23 3247408.07 4.67 

11 3 508815.36 3247074.49 5.10 

12 3 508490.00 3246978.54 4.96 

13 8 507856.30 3245374.43 6.38 

14 8 507268.64 3245695.88 6.51 

15 8 506730.77 3246173.04 5.87 

16 8 507021.45 3246266.19 5.91 

17 8 507570.46 3245998.26 5.82 

18 8 508188.54 3245302.10 5.74 

19 12 505302.03 3244406.88 11.29 

20 12 505035.91 3244849.16 11.41 

21 12 504276.99 3245834.80 12.00 

22 12 504836.94 3246031.78 10.06 

23 12 504852.87 3245612.76 12.46 

24 12 505244.62 3245149.91 9.96 

25 12 505554.20 3245205.85 9.41 

26 12 505717.87 3244676.69 9.15 

 مم 5 مم 3 مم 3 معدل الخطأ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ( في منطقة الدراسة )السالمية(    GPS) نقاط الربط الأرضية( إحداثيات 1جدول رقم )
 TRIMBLE R8 GNSS SYSTEMالمصدر: من عمل الطالب بالاعتماد على جهاز 
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 بدا عملية التصوير الجوي: -3

تعا تةايا لجج  الاس  المفحاة  لةورج ال ري و  اجت حع الاةران تحتلح   إلم اسب  التاا ح   

اثظحظم  ال حابم  تةط الورج ال ري و يتد إ احء اثظر لةاج ن تحتسلاع اليح د  ةم ا حم الاةران 

 سبح ااتاحء ا حذ  ةط الباحجي  تعرل الاج ن و   GPSالآلم المعتما  ةم ا حم تةايا المراسل العحلمم 

 ا.0202ظر  ا رى إلم ايا  اااالاق لةتد استباالاح  العرل  ظط ةةث ااتات كةمحلو

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 عمليات معالجة الصور الجوية: -4

ظط اجح الباء  JPGظط  مةةحت التواااارير ال را يتد ايح الواااارج ذات اتظتاال  تعا اتاتاحء     

المتاواااااااص  م المساااااااحةاا   Pix4d  م  مةةاحت ظعاحل اا  الوااااااارج ال رياا  ظط  لاا ترااحظج 

 وفي هذه المرحلة تتم مراعاة ما يلي:التوريري  الرسمة  

 .ةا ل ظتاي  الاجاس  ةتم ا تةاث تشررحت  ةم جرااب الورج ال ري  .2

 . Compute Key Pointةايا التيحط المشترك   م الورج ال ري  ت .0

  .جتا التيحط المشترك  ظل الورج ظل تعااح البعض تورج  ا ترظحتةفة  .1

لةتمكا ظط اكير التيحط المشااااترك    Filter Tie Pointاسااااتااام تعض ال لاتر لا ح البراحظج  .4
 .تةط الورج لس   ا تةحجرح

 م ر ه الاجاساااااا و كمح اسااااااتااظاح البحةث  BlurPhotoاسااااااتااام طريي  ظعحل   الواااااارج  .9
 اس   ا  م  لاا الا حنو  الغبحج  ارتزاا الفحظةرا  اث ساحخ المرجرل   ةمGiap,2019ك

  .ا6التوريرو اا ر  فح جسد ك

 إل ااحا  InitialProcessingإسااااااايااحط الوااااااارج ال رياا  تمراسعاااح الةيةيةاا   ةم اثجض   ..
 وحا تةايا المراسل العحلمم إلم الواااارج ال ري  لزيحل  لستاحاتةااثةحت المم رذ  تراسااااا  جا

   .ا0اا ر  فح جسد ك

 بدء عملية التصوير بمنطقة الدراسة    ( 5شكل رقم )
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  PIX4Dmapperمن خلال برنامج   3( المعالجة الأولية للصور الجوية لمنطقة الدراسة قطاع 6شكل رقم )
  PIX4Dmapperالمصدر: عمل الباحث بالاعتماد على برنامج 

   
 
 

   
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

من خلال برنامج   3إدخال إحداثيات نقاط الربط الأرضية في منطقة الدراسة قطاع ( 7) شكل رقم
PIX4Dmapper  

 PIX4Dmapperعمل الطالب بالاعتماد على برنامج المصدر: 
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 ثالثاً: المخرجات النهائية: 
 

 الموزيك:  -1

و لاااااارج ظرايض   Pix4d سا اتج  ط  ارات المعحل   لةواااااارج ال ري  تإسااااااتااام تراحظج     

و ةةث تبةع لس  المرايض ا س لس  الواااااارج الاحمو    يح سااااااد  4تاجج   لاااااارح ظفحاة  ةرالم 

لة معة  اثظريفة  لةمساحة  التواريري   اتساتشاعحج  ط تعا تعتبر اتة   جةا و ةةث ظط اث اح 

ا ASPRS, 2014ظط الاس  المفحاة  لةوااارج ال ري  الاحم ك %59المفحاة  لةمرايض  ان تبةع الاس 

 يشااااةر ال ةص البواااارا لةواااارج  إلم اااح ظتحسااااب  لةت سااااةر المر مو ةةث ت ار كح ال رارر 

الابةعة   البشااري  تواارج   الااة   يمفط اسااتاراجاح تسااارل و كمح رر  الااا  م ا اافحا جسد 

 ا. 22و22و5و8ك
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 بمنطقة السالمية   1( صورة موزاييك لقطاع 8شكل رقم )
 PIX4Dmapper-ArcGIS 10.8المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامجي 

 
 

   
 

 بمنطقة السالمية   3( صورة موزاييك لقطاع 9شكل رقم )
 PIX4Dmapper-ArcGIS 10.8المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامجي 
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 بمنطقة السالمية   8( صورة موزاييك لقطاع 11شكل رقم )
 PIX4Dmapper-ArcGIS 10.8المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامجي 

 
 

   
 

 بمنطقة السالمية   11( صورة موزاييك لقطاع 11شكل رقم )
 PIX4Dmapper-ArcGIS 10.8المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامجي 
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 الغمامية:  النقاط -2

 بحج   ط  مةة  ظسا ثلاثم اثتعحل لفح   ال رارر الابةعة   البشري   ةم ساا اثجضو      

ا  يتد ةسحب ر ه التيحط ظط ايحط الرتا التةيح ة  المشترك  تةط الورج ال ري   20 فح جسد ك

راسا    المسا ت تعتبر التيحط السةحتة  الغمحظة  تايلالإ ج ةوحلإ لتيتةا Automatic Tie pointك

 . ا(Liu, et al., 2021الةةااج المتارج  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 :DEMالرقمي  الارتفاعات نموذج-3

 ةة  تميح   كح Rasterلسااااااا اثجض  م لااااارج   ااااابفة   XYZتميةح ثلاثم اثتعحل    

او  تعتبر الاح رات تا ن طةحج 0225كاثسااامراو MSLظط ظتساارب سااااا البةر  ااجت حع

او  21تاس  اساابة   حلة و اا ر  اافح جسد ك ااجت ح حتإةاى الرسااح ح الةايي   م إاتحا امحذا 

 العسااااااافري   ظط اظيةتاح الاجاسااااااا  ةةاث تاا اح  م العااياا ظط التابةيحت ال غرا ة و المااة  

ااسااتفشااح ة  لفح المشااحجيل   اا التتمة و جسااد  ارط الفتترجو  را ا المةراو تحتلااح   

 .إلم التةةةح الاةاج لرجم  توتة   جسد  بفحت التوري    مح الم سمحت ثلاثة  اثتعحل

 

 

بمنطقة  3النقاط الغمامية السحابية في قطاع ( 11شكل رقم )
 السالمية   

المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامج 
PIX4Dmapper 
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 خريطة الأساس )إنتاج وتحديث الخرائط(: -4

 

 ةم ج ي  كح   ال حررات الابةعة  (4CM) سااااااح ات الاس  العحلة  لةوااااااارج  ال ري  المرايض   

 البشااري   م ظتاي  الاجاساا  ظيح ةا ل المبحام  الارق تشاافح ت وااةةم  الااا  تحلتحلم سااارل  

ةةااث تد إاشااااااااحء سااح ااا  تةااحاااحت   Arcgis10.8جساااااااد  ترسةد ال ااحررات لا ااح تةئاا  تراااحظج 

Geodatabase     تةترا  ةم طبيااحتLayer ااظااحت ا  لفااح اا  اساااااااتااا24كمااح  م  ااااااافااح جسدك

اثجالاام تمتاي  الاجاسااا   ةسااحب ظساااحةتاح  سا تد تةايا ااراع اسااتاااظحت اثجالااام تمتاي  

 الاجاسااا  المةاااة و  ااافح  0202الاجاسااا  تتحءلإ  ةم  ريا  تةاي  الفريت إلاج  المااا الاةفةم 

 .ا29جسد ك

 

 

 

 

 

 تمتاي  السحلمة       2ا امرذا ااجت ح حت الرسمم  م ساحع 21 فح جسد ك
 ArcGIS 10.8المواج:  مح الاحلب تحا تمحل  ةم تراحظج 
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 إنشاء الطبقات داخل قاعدة البيانات الجغرافية  ( 11شكل رقم )
 ArcGis 10.8المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامج 

 
 

   
 

 .1113 بمنطقة السالمية 1خريطة استخدامات الأراضي في قطاع ( 15شكل رقم )

 ArcGIS 10.8المصدر: عمل الطالب بالاعتماد على برنامج 
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 رابعاً: أبعاد الدقة للصور الناتجة عن الطائرات بدون طيار: 

تااف الاجاس  الةحلة  إلم إاتحا الارا ا الرسمة  تراسا  الاح رات تا ن طةحجو  ظيحجا  لستاح     

 GPS – Totalتحلرساااااح ح الفحجترجرا ة  اث رى ساااااراء الر ل اثجلااااام التيةةاا تراساااااا  ك

Station  التواااريري  التيةةاي  ك الاح رات تراساااا  طةحجا تحتلاااح   إلم المر ةحت او ا  المساااحة

ال ااااااااح ةا   الارا ا الابرغرا ةا و  تةايا إلم اا ةا يمفط اا تمحل  ةم الاح رات تا ن طةحج 

 M.Koeva, et).كبااايااحا  عااحاا لسةقا  مةمن  م إاتااحا الارا ا الرسمةاا   م العوااااااار الةااايااث

al,2016)  الارا ا الرجسةاا  إلم جسمةاا  تعض اث اااحء  ا تلاف  م لساا  ويةةل تح يتتج  ط  مةةاا

ل لض ترات العايا ظط اثلاارات التم تا ر الم اتاتحا المبح اار لةارا ا الرسمة  ظط ، اتةااثةحت

  . ا0224 لاا المسحة  التوريري  كالمسطو 

 م اجتل  GPSايا   .0لةتةيق ظط لاااااااةا  إةاااثةاحت الااح رات تاا ن طةاحجو ا تاحج الباحةث    

 929202و 929252ا تيل كةاح تةط اتةااثةحت 2و1و8و20سااح احت تمتايا  الساااااااحلمةا  كساحع 

ا 0او جا ا جسد كKTM محلةحت ظط ا حم اتةااثةحت الفريتمك 040420و 044209 رسةحت  

المتحسااااااب  لةتةيق ظط لس  اتةااثةحت  م إاتحا المرايض كاث جثر رتراو  GPSيرلااااااا  ال ايحط 

الرسمةاا    يااحلإ لة معةاا  اثظريفةاا  لةمساااااااحةاا  التواااااااريرياا   ااساااااااتشاااااااعااحج ظط تعااا   الارا ا

 .اASPRS,2014ك

العدد الكلي لنقاط اختبار الدقة الأفقية 

 للأورثوفوتو والخرائط على السواا
 م مساحة المشروع بالكيلومتر مربع

22 ≤522  1 

25 521 - 752  2 

32 751 - 1222  3 

35 1221 - 1252  4 

42 1251 - 1522  5 

45 1521 - 1752  6 

52 1751 - 2222  7 

55 2221 - 2252  8 

62 2251- 2522  3 

 

 

 

وقد تم الاعتماد على هذه القوانين الرياضية في التحليل الإحصائي لاكتشاف الفروقات بين 

 القياسات لتحديد مقدار دقة البيانات ونسبة الخطأ المختلفة كالتالي:
 Droneاتةااثم السةتم  م  -  GPSاتةااثم السةتم  م  =اتااة   -

 Droneاتةااثم الوحلا  م  -  GPSاتااة  = اتةااثم الوحلا  م  -

 

       

العدد الموصي به لنقاط الفحص للتحقق من دقة الأورثوفوتو والخرائط     ( 1رقم ) جدول
 المصدر: الجمعية الجغرافية الأمريكية للمساحة التصويرية والاستشعار من بعدالمصدر: عمل 

(ASPRS,2014) 
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MAE =  
∑ ( |Z, x or ydrone −  Z, x or yGCP |)   n

i=1

n
 

 

 Whereةةث ان:

 

MAE= Mean Absolute Error  ظترسا الاام الماةق 

X,Y,Z drone= Measured Elevation by drone اتةااثةحت الميحس  تحلاح رات تا ن طةحج 

X,Y,Z GCP  = Actual Elevation of Ground control Point ;GPS  اتةااثةحت الميحس  تـ 

N = number of points ال التيحط  
 ظترسا الاام الترتةعم: -

RMSE =  √∑(Z − Zi) 
 ةةث:

RMSE ظترسا الاام الترتةعم = 
Z اليةم  الميحس  لةبةحاحت كالاح رات تا ن طةحجا = 

Zi ا الةيةما ا حم المراسل العحلمم = سةم  الابا كالمس 
n  ال اليةحسحت  = 
 

 مقارنة إحداثيات نظام تحديد المواقع العالمي مع إحداثيات الطائرات بدون طيار: -1

ا ظط ا اح  الق الرسح ح الةايي  المستااظ   م تةايا GPSيحعا ا حم تةايا المراسل العحلمم ك    

ا  إاتااحا الارا ا تفااح اا  اارا اااح كالةمااحظمو X,Y,Zإةااااثةااحت اا ايااا   ةم سااااااااا اثجض ك

او ل لض تد اا تمحل  ةةه  م الاجاسا  كمسح  ظرجعم ليةح  لس  إةااثةحت الارا ا الرسمة  0228

 .ا1المتت   تراسا  الاح رات تا ن طةحجو اا ر جا ا جسد ك

ت تر  ثي    SPSSا المستاام تراسا  تراحظج   1تعا إجراء التةةةح اتةوح م  ةم جا ا جسد ك   

و Y م ظةرج  0.0190و  ةرالم 0.127ةرالم  Xو تةع ظترسا الاام الماةق  م ظةرج  59%

  SPSSتعا إجراء التةةةح اتةوح م المستاام تراسا  تراحظج    Z. م ظةرج   0.0347 ةرالم 

 م  0.0169و  ةرالم 0.0139ةرالم  Xو تةع اااةراف المعةحجا  م ظةرج  %59ت تر  ثي  

 Z. م ظةرج   0.0302و  ةرالم  Yرجظة

و تةع ظترسا  %59ت تر  ثي    SPSSتعا إجراء التةةةح اتةوح م المستاام تراسا  تراحظج      

و  Y م ظةرج  0.0033و  ةرالم 0.00274ةرالم  Xا  م ظةرج RMSEالاام الترتةعم ك

  . Z م ظةرج   0.0059 ةرالم 

 الاج ن لئةح  GPS استتتج ظمح سبق ان ال رق تةط ظترساحت الاام الماةق  الترتةعم تةط 

سد ظمح ياا  ةم الاس  العحلة  لةاح رات تا ن طةحج  م التورير ال را  اا تمحل  2جاالإ  ا يتعاى 

ا اثسوم  حلة . ةةاح  م الاجاسحتو  اثتةحث العةمة  تحتلح   إلم المشحجيل الاتاسة   ال غرا ة 

المسرح ته لةاام  م الاس  المرلر ة    يحلإ  لة معة  اثظريفة  لةمسحة  التوريري   ااستشعحج 

  .اASPRS,2015ك 7.5CMظط تعا ةرالم 
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تحليل الدقة الهندسية للصورة: -2  

تحعا الاس  الاتاسة  لةورج  ال ري  ايا   م غحي  اثرمة   لتةايارح اتبل البحةث طريي  التةرا     

 (Koeva, et al., 2016)ظط  لاا العمح المةااام ا س طريي  Site Investigation المرسعم 

و ةةث سح  البحةث تعض ال حررات  م الابةع  تراسا   ريا اليةح   ظيحجاتاح تميةلاتاح  م 

تمتاي  الاجاس   2الورج ال ري  كالمرايضاو ظط  لاا سةح  جرااب اةا المبحام  م ساع  

ا  سةح  ا س المبتم  م الورج ال ري  كالمرايضا كمح  م .2 و  فح جسد كتحستااام  ريا اليةح

رقم 

 النقطة

رقم 

 القطعة
GPS-X(m) GPS-Y(m) 

GPS-

Z(m) 

Drone-

X(m) 
Drone-y(m) 

Drone-

z(m) 

1 1 509296.36 3247707.37 5.68 509296.35 3247707.39 5.755 

2 1 509509.95 3247896.03 5.05 509509.94 3247896.05 4.973 

3 1 509698.07 3247918.64 5.05 509698.07 3247918.65 5.056 

4 1 509373.49 3248194.16 5.95 509373.45 3248194.17 5.877 

5 1 508910.90 3248044.60 4.93 508910.91 3248044.59 4.957 

6 1 509381.32 3246980.64 5.14 509381.32 3246980.63 5.108 

7 3 508447.43 3246644.76 7.16 508447.42 3246644.71 7.196 

8 3 508131.60 3246984.08 5.04 508131.59 3246984.09 5.069 

9 3 508626.08 3247260.05 4.61 508626.09 3247260.07 4.604 

10 3 508905.23 3247408.07 4.67 508905.24 3247408.08 4.680 

11 3 508815.36 3247074.49 5.10 508815.37 3247074.48 5.096 

12 3 508490.00 3246978.54 4.96 508490.00 3246978.54 5.013 

13 8 507856.30 3245374.43 6.38 507856.29 3245374.40 6.351 

14 8 507268.64 3245695.88 6.51 507268.61 3245695.83 6.438 

15 8 506730.77 3246173.04 5.87 506730.78 3246173.03 5.859 

16 8 507021.45 3246266.19 5.91 507021.46 3246266.21 5.788 

17 8 507570.46 3245998.26 5.82 507570.46 3245998.31 5.808 

18 8 508188.54 3245302.10 5.74 508188.58 3245302.05 5.653 

19 12 505302.03 3244406.88 11.29 505302.07 3244406.85 11.260 

20 12 505035.91 3244849.16 11.41 505035.96 3244849.16 11.398 

21 12 504276.99 3245834.80 12.00 504277.00 3245834.81 12.022 

22 12 504836.94 3246031.78 10.06 504836.91 3246031.79 10.055 

23 12 504852.87 3245612.76 12.46 504852.87 3245612.75 12.450 

24 12 505244.62 3245149.91 9.96 505244.61 3245149.91 9.983 

25 12 505554.20 3245205.85 9.41 505554.19 3245205.79 9.381 

26 12 505717.87 3244676.69 9.15 505717.87 3244676.69 9.119 

  مم5 مم3 مم3 درجة الدقة المكانية
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ظط اليةحسحت ال عةة   م  % 0.4ا و تشةر اليةحسحت إلم ان اسب  الاام اسح ظط 20 فح جسد ك

 nex, et تا ك% 0.6الابةع و  تعتبر اسب  جةا  تحلتسب  لةاج نو  يا تةغت اسب  الاام اسح ظط 

al., 2016ا. 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 2023/3/4  التاريخ: في الطبيعة بواسطة شريط القياسقياس الأبعاد ( 16رقم ) شكل
 أثناء الدراسة الميدانيةالمصدر: من عمل الباحث 

 

   
 

مقارنة بين الأبعاد المقاسة في الطبيعة ومثيلاتها في الصور ( 17) صورة رقم
 الجوية)الموزيك(

 (ARCGISمن عمل الباحث بالاعتماد على برنامج )المصدر: 
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 مقارنة التطابق بين المرئيات الفضائية والطائرات بدون طيار: -1

تحعتبر المر ةحت ال اح ة  اةا اثل ات المام   م إاتحا الارا ا الرسمة و  تميحجا  الورج ال ري     

 Worldviewظل المر ةحت ال اح ة و يعتبر اات حه العحم لةمر ة  ال اح ة  ك التحت    ط الاج ن

50cm, 2020 ا ظتاحتق تشفح كبةر ظل المرايض المتتج تراسا  الاح رات تا ن طةحجو اا ر  فح

ا ةةث تد ظيحجا  X,Yا  تحلرغد ظط  جرل تعض اا تلا حت  م اتااة   م المةرجيط ك28جسد ك

ا ا   م المر ة  ال اح ة  تميةلاتاح  م الاح رات تا ن طةحجو تعا إجراء التةةةح اتةوح م  .0

و تةع ظترسا الاام  %59ت تر  ثي    SPSSا المستاام تراسا  تراحظج  4 ةم جا ا جسد ك

ظةرج   ظترسا الاام الترتةعم  م 0.42ةرالم   Yو  ظةرج 0.29ةرالم  Xالماةق  م ظةرج 

X  و  ظةرج  0.14ةرالمY  و  يتاا ظمح سبق ان ال رق تةط ظترساحت الاام 0.15ةرالم

سد ظمح ياا  ةم  92الماةق  الترتةعم تةط المر ةحت ال اح ة   الاج ن لغةر اسبةحلإ  ا يتعاى 

 الاس  العحلة  لةاح رات تا ن طةحج  م التورير ال را  اا تمحل  ةةاح  م الاجاسحتو  اثتةحث

 .العةمة  تحتلح   إلم المشحجيل الاتاسة   ال غرا ة 

رقم 

 النقطة

رقم 

 القطعة

Satellite 

Image-X 

Satellite 

Image -Y 
Drone-X Drone-y 

مقدار 

الإزاحة 

X 

 Yمقدار الإزاحة 

1 1 509296.36 3247707.37 509296.35 3247707.39 0.430 0.158 

2 1 509509.95 3247896.03 509509.94 3247896.05 0.476 0.073 

3 1 509698.07 3247918.64 509698.07 3247918.65 0.150 0.511 

4 1 509373.49 3248194.16 509373.45 3248194.17 0.024 0.450 

5 1 508910.90 3248044.60 508910.91 3248044.59 0.480 0.238 

6 1 509381.32 3246980.64 509381.32 3246980.63 0.114 0.527 

7 3 508447.43 3246644.76 508447.42 3246644.71 0.396 0.428 

8 3 508131.60 3246984.08 508131.59 3246984.09 0.652 0.239 

9 3 508626.08 3247260.05 508626.09 3247260.07 0.337 0.353 

10 3 508905.23 3247408.07 508905.24 3247408.08 0.585 0.033 

11 3 508815.36 3247074.49 508815.37 3247074.48 0.444 0.297 

12 3 508490.00 3246978.54 508490.00 3246978.54 0.264 0.413 

13 8 507856.30 3245374.43 507856.29 3245374.40 0.000 0.471 

14 8 507268.64 3245695.88 507268.61 3245695.83 0.130 0.543 

15 8 506730.77 3246173.04 506730.78 3246173.03 0.222 0.523 

16 8 507021.45 3246266.19 507021.46 3246266.21 0.547 0.166 

17 8 507570.46 3245998.26 507570.46 3245998.31 0.283 0.373 

18 8 508188.54 3245302.10 508188.58 3245302.05 0.036 0.639 

19 12 505302.03 3244406.88 505302.07 3244406.85 0.255 0.487 

20 12 505035.91 3244849.16 505035.96 3244849.16 0.166 0.721 
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21 12 504276.99 3245834.80 504277.00 3245834.81 0.014 0.702 

22 12 504836.94 3246031.78 504836.91 3246031.79 0.171 0.669 

23 12 504852.87 3245612.76 504852.87 3245612.75 0.552 0.291 

24 12 505244.62 3245149.91 505244.61 3245149.91 0.135 0.663 

25 12 505554.20 3245205.85 505554.19 3245205.79 0.429 0.370 

26 12 505717.87 3244676.69 505717.87 3244676.69 0.130 0.715 

 0.29 0.42 (MAEمتوسط الخطأ المطلق )

 0.49 0.63 (MSEالخطأ)متوسط مربع 

 Standard Deviation 1.95 1.98الانحراف المعياري 

 0.14 0.15 (RMSEمتوسط الخطأ التربيعي)

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 إحداثيات المرئيات الفضائية ومثيلاتها بالطائرات بدون طيار( 1رقم ) جدول
    
 
 

   
 

 الربط الأرضية)الدرون( مع المرئية الفضائيةالتوزيع الجغرافي لنقاط ( 18رقم ) شكل
 ,Worldview 50cmالمصدر: من عمل الباحث بالاعتماد على المرئية الفضائية )

2022  ) 
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 مقارنة مناسيب نقاط الارتفاع في الطائرات بدون طيار مع الخرائط الطبوغرافية: -4

تم   ظتحسةب ايحط ااجت حع تاس   حلة و تاتد ال احت الماتو  تإاتحا الارا ا الابرغرا ة      

ا ل لض 25او اا ر  فح جسد ك0228 ذلض ثرمةتاح  م إاتحا الارا ا الابرغرا ة  كاثسمراو 

ا DEMسعت الاجاس  إلم استااام ر ه التيحط  م ظيحجا   سةح  لس  امرذا ااجت حع الرسمم ك

ا المستاام 9ةوح م  ةم جا ا جسد كالتحتج  ط الاح رات تا ن طةحجو  تعا إجراء التةةةح ات

و 3.01ةرالم  Zو تةع ظترسا الاام الماةق  م ظةرج  %59ت تر  ثي    SPSSتراسا  تراحظج  

 .  1.47و  اااةراف المعةحجا ةرالم  253. ظترسا الاام الترتةعم ةرالم 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 خريطة طبوغرافية لمنطقة الدراسة ( 19رقم ) شكل
 1995الدفاع الكويتية وزارة المصدر: 
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رقم 

 النقطة

رقم 

 القطعة
X(m) Y(m) 

الارتفاع في 

 (Zالدرون )

(m) 

الارتفاع في 

الخرائط 

 (Zالطبوغرافية)

 فرق قيم الارتفاع

1 1 509296.35 3247707.39 5.755 9.82 4.065 

2 1 509509.94 3247896.05 4.973 9.8 4.827 

3 1 509698.07 3247918.65 5.056 9.8 4.744 

4 1 509373.45 3248194.17 5.877 9.48 3.603 

5 1 508910.91 3248044.59 4.957 9.3 4.343 

6 1 509381.32 3246980.63 5.108 9.37 4.262 

7 3 508447.42 3246644.71 7.196 9.08 1.884 

8 3 508131.59 3246984.09 5.069 9.09 4.021 

9 3 508626.09 3247260.07 4.604 9.990 5.386 

10 3 508905.24 3247408.08 4.680 9.490 4.81 

11 3 508815.37 3247074.48 5.096 9.470 4.374 

12 3 508490.00 3246978.54 5.013 9.130 4.117 

13 8 507856.29 3245374.40 6.351 7.8 1.449 

14 8 507268.61 3245695.83 6.438 8.04 1.602 

15 8 506730.78 3246173.03 5.859 9.470 3.611 

16 8 507021.46 3246266.21 5.788 9.440 3.652 

17 8 507570.46 3245998.31 5.808 8.990 3.182 

18 8 508188.58 3245302.05 5.653 8.770 3.117 

19 12 505302.07 3244406.85 11.260 12.390 1.13 

20 12 505035.96 3244849.16 11.398 12.750 1.352 

21 12 504277.00 3245834.81 12.022 14.770 2.748 

22 12 504836.91 3246031.79 10.055 11.329 1.274 

23 12 504852.87 3245612.75 12.450 12.070 0.38 

24 12 505244.61 3245149.91 9.983 11.450 1.467 

25 12 505554.19 3245205.79 9.381 10.530 1.149 

26 12 505717.87 3244676.69 9.119 10.890 1.771 

 3.01 (MAEمتوسط الخطأ المطلق )

 1.67 (MSEمتوسط مربع الخطأ)

 Standard Deviation 1.47الانحراف المعياري 

 253. (RMSEمتوسط الخطأ التربيعي)

 

 

 

مقارنة نقاط الارتفاع في الطائرات بدون طيار والخريطة الطبوغرافية بمنطقة ( 5رقم ) جدول
 السالمية    

المصدر:  من عمل الباحث بالاعتماد على الخريطة الطبوغرافية)وزارة الدفاع الكويتية، 
1995  ) 
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نقاط الارتفاع في الطائرات بدون طيار مع التصوير الجوي التقليدي )بواسطة  طيار  مقارنة -9

 بشري(:

تعتبر المسحة  التوريري  التيةةاي  اةا اثل ات المام   م إاتحا الارا ا تفح   اارا احو  اتة       

اظتة  ظتيحجت و  تراتلةتفة   العحلة  لاحو  يا اتتعات غحلبة  ل ا العحلد  ط تت ة  ر ه المشحجيل  م  

 MicroStation, Imageل لض سعت الاجاس  إلم استااام ر ه التيحط المتت   تراسا  تراحظج 

analyst  ا  م ظيحجا   سةح  لس  امرذا ااجت حع 0224ك تورير جرا تيةةاا تةاي  الفريت و

التةةةح  ا  تعا إجراء02ا التحتج  ط الاح رات تا ن طةحجو اا ر  فح جسد كDEMالرسمم ك

ةرالم  Zو تةع ظترسا الاام الماةق  م ظةرج  %59ا ت تر  ثي  .اتةوح م  ةم جا ا جسد ك

 يتاا  .  0.267و  اااةراف المعةحجا ةرالم  0.159و  ظترسا الاام الترتةعم ةرالم 0.476

ظمح سبق ان احتج ظعاات ظترساحت الاام الماةق  الاام الترتةعم  اااةراف المعةحجا تةط 

ظمح ياا  ةم الاس   %2التورير ال را التيةةاا  الاح رات تا ن طةحج لغةر اسبةحلإ  ا يتعاى 

العحلة   م سةح  ااجت ح حت ظط التورير تحلاج ن  اا تمحل  ةةاح  م الاجاسحتو  اثتةحث العةمة  

 .تحتلح   إلم المشحجيل الاتاسة   ال غرا ة 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

التوزيع الجغرافي لنقاط الربط الأرضية)الدرون( مع نموذج الارتفاعات ( 11رقم ) شكل
 الرقمي بواسطة التصوير الجوي التقليدي    

   (1111المصدر: من عمل الباحث بالاعتماد على التصوير الجوي التقليدي )بلدية الكويت، 
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رقم 

 النقطة

رقم 

 القطعة
X Y 

الارتفاع في 

 (Zالدرون )

 الارتفاع في

الخرائط 

 (Zالطبوغرافية)

 فرق قيم الارتفاع

1 1 509296.35 3247707.39 5.755 5.500 0.255 

2 1 509509.94 3247896.05 4.973 4.580 0.393 

3 1 509698.07 3247918.65 5.056 4.320 0.736 

4 1 509373.45 3248194.17 5.877 6.980 1.103 

5 1 508910.91 3248044.59 4.957 4.600 0.357 

6 1 509381.32 3246980.63 5.108 5.420 0.312 

7 3 508447.42 3246644.71 7.196 7.070 0.126 

8 3 508131.59 3246984.09 5.069 4.820 0.249 

9 3 508626.09 3247260.07 4.604 3.930 0.674 

10 3 508905.24 3247408.08 4.680 4.340 0.34 

11 3 508815.37 3247074.48 5.096 4.870 0.226 

12 3 508490.00 3246978.54 5.013 4.610 0.403 

13 8 507856.29 3245374.40 6.351 6.070 0.281 

14 8 507268.61 3245695.83 6.438 6.240 0.198 

15 8 506730.78 3246173.03 5.859 5.810 0.049 

16 8 507021.46 3246266.21 5.788 5.190 0.598 

17 8 507570.46 3245998.31 5.808 4.840 0.968 

18 8 508188.58 3245302.05 5.653 5.040 0.613 

19 12 505302.07 3244406.85 11.260 10.760 0.5 

20 12 505035.96 3244849.16 11.398 10.590 0.808 

21 12 504277.00 3245834.81 12.022 11.450 0.572 

22 12 504836.91 3246031.79 10.055 9.940 0.115 

23 12 504852.87 3245612.75 12.450 11.810 0.64 

24 12 505244.61 3245149.91 9.983 9.400 0.583 

25 12 505554.19 3245205.79 9.381 8.640 0.741 

26 12 505717.87 3244676.69 9.119 8.570 0.549 

 0.476 (MAEمتوسط الخطأ المطلق )

 0.660 (MSEمتوسط مربع الخطأ)

 Standard Deviation 0.267الانحراف المعياري 

 0.159 (RMSEمتوسط الخطأ التربيعي)

 

 

 

إحداثيات نقاط الارتفاع في الطائرات بدون طيار ومثيلاتها في الطيران ( 6رقم ) جدول
 التقليدي
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 النتائج:

سد تراسا  الاح رات تا ن طةحج  4إاتحا لرج جري  كظرايضا  حلة  الاس  تاجج  لس  ظفحاة   .2

 (Arcgis 10.8).       تراحظج   (Pix4d 4.5.6)تحستااام تراحظج 

إاتحا  را ا جسمة  تراسا  الاح رات تا ن طةحج تاس  اسبة   حلة و ةةث تةع ظترسا الاام  .0

و Y م ظةرج  0.0033و  ةرالم 0.00274 ةرالم Xا  م ظةرج RMSEالترتةعم ك

 . GPS تا ظيحجاتاح تت حم تةايا المراسل العحلمم  Z م ظةرج   0.0059 ةرالم 

ا تراسا  الاح رات تا ن طةحج تاس  ظفحاة  اسبة   حلة  DEMإاتحا  امرذا ااجت حع الرسمم ك .1

 تا ظيحجاته  0.159ةرالم  Zا  م ظةرج RMSEسداو ةةث تةع ظترسا الاام الترتةعم ك 4ك

 . تحلتورير ال را التيةةاا كالاةحج البشراا

 (Pix4d) سد تحستااام تراحظج  4ا تاس  PointCloudإاتحا  بف  ظط التيحط الغمحظة  ك .4

 . التةيق ظط لستاح ظط  لاا ظيحجاتاح تورج المرايض

 وفي ضوا تلك النتائج الآنفة الذكر يمكن الخروج بعدد من المقترحات والتوصيات:
   يح ااح اساتااام اكير ظط طح ر  تا ن طةحج  م التورير ال را  حل   م المسحةحت الفبةر

ا  اتلحء  تحلورج ال ري و Contrast – Brightnessظط اجح الة حظه  ةم لجج  التبحيط ك

تمتاي  الاجاس و ةةث يرجا ا تلاف  م لجج  اتلحء  تحلورج  20 سا ةاث ذلض  م ساحع 

 حة  المتاي   تغةر لجج  إلحء  الشمس اثتحء التورير ال را.ال ري  اتة   كبر ظس

  اياحل  اليةما  المااااااااح ا  لبةاحاحت الاح رات تا ن طةحج ظط  لاا تتحء ا حم ظعةرظحت جغرا م

 يةترا  ةم كح   تةحاحت استاااظحت اثجالم لمتاي  الاجاس .

  الاح رات تا ن طةحج إجراء المزيا ظط لجاساااااحت الميحجا  لةبةث  م اتلاااااح حت التم تياظاح

  الاةران  ةم اجت ح حت ظاتة   لةةورا  ةم لس  ظفحاة  ظاتة  .

  اسااتااام كحظةرات ةراجي   م الاح رات تا ن طةحج ظط اجح تع ةد ااساات حل  ظتاح  م العايا

 ظط الم حات.

 تش ةل الشركحت الموتع  لةاح رات تا ن طةحج  ةم ايحل  لس  اجاز  كGPSت ا  ةم ظتط الاح را

 .تا ن طةحج ظط اجح ت حلا  لل ايحط جتا اجلة   م الابةع  لزيحل  لس  الورج ال ري 

  تاجيس ظيرجات المسااااااحة  التوااااااريري  تحسااااااتااام الاح رات تا ن طةحج  م ظتحرج اسسااااااحم

 ال غرا ةح تحل حظعحت العرتة .

 تا ن  اح راتتعتبر المان ال كة  ظشاار  ح سح مح  ةم المعةرظحت الرسمة   السااةحتة و  تميح ال

 طةحج الةح الميحلم لةتةرا الرسمم ال ا تةتحجه المان ال كة .
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  سةحم الا ا العرتة  تتشااااا ةل  اااااركحت الاح رات تا ن طةحج  ةم ايحل  ااساااااتيمحج  م ظ حا

 تارير الاح رات المسةر   م ظ حا المسحة  التوريري  الرسمة .

 ح  ةط يفرن رتحك ةح ساارى  ااراء إذا تعرلاات الاح رات المسااةر  ثا ةحلث يؤلا إلم تة ا

طاح ر  جايا  ل لض ي ب  ةم الشاااااااركحت المواااااااتع  لا ه الاح رات تر ةر سال لاااااااةحا  لاح 

  تمسعحج ج ةو .

  تشا ةل الا ا العرتة   ةم إاشحء اكحليمةحت لتعةةد لتح   الاح رات تا ن طةحج للاست حل  ظط

 استاااظحتاح العسفري   المااة  الماتة  .

  التم ية ر  ةاح التواااااارير  رتحك ظتحطق يتبغم ظرا ح   واااااارلااااااةتاح ظيح ت تب اثظحكط

 المتحطق العسفري   الماحجات.

  ي ب الةواااارا  ةم التوااااحجيا اليحاراة  سبح التواااارير ال را ت تبحلإ لةواااارا ظشااااحكح ظل

 ال احت الةفرظة .

  لااااااار ج  سةاحم الةفرظاحت تتز ياا ال احت البةية   العةمة  تحلاح رات تا ن طةحج  تسااااااااةح

 استااام الاج ن   يحلإ ليرااةط  لراتا ظعةت .
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 أولاً: الدراسات باللغة العربية

ا المسحة   الارا ا لجاس   م الارق المسحةة   اسحلةب التميةح .255اتر جالمو  تةم  با العزيز ك .2

 .الفحجترجرا م. اليحرر  

 .ا ااستشعحج  ط تعا اسس  تابةيحت. ظور. اتسفتاجي  0221اتر جالمو  تةم  با العزيز ك .0

ا اث احء الشح ع   م  را ا البةرث ال غرا ة و سسد ال غرا ةح  ا د 0228آا طعمهو ةسحم لحةب ك .1

 المعةرظحت ال غرا ة . تغاال.

 ت التةفد  ط تعا.  محن. اثجلن .ا طح را0225اثاجقو  راا  با الله ك .4

ا تيةةد لس  امرذا اجت ح حت جسمم ظتشم ظط تةحاحت المسحة  ال ري  كلجاس  0228اثسمراو  باالله ةسط  ك .9

 ظيحجا  ظل امحذا ظةةة   امحذا  حلمة ا . ظور.

 زء اث ةم ا إاشحء امرذا اجت ح حت جسمم ظط الورج ال ري  لجاس  ةحل  ال.022اثسمراو  باالله ةسط  ك ..

 ظط  يب  المارا و جسحل  ظحجستةر . السعرلي .

 ا الارا ا ال غرا ة . ظور. اتسفتاجي  .2550ال ررراو يسرى ك .0

 ا ظبحلئ المسحة  التوريري  ال ري  . السرلان. 0222الةسطو  ومت ظةما ك .8

 ا المسحة  التوريري  الت سةمة  . الريحض.0222الةسطو  ومت ظةماك .5

 لجاس  تةةةةة  العراق.  رات المسةر المسئرلة  المااة   ط الراج الاحا0202ح و آ ر نكاييمورحل  للاالة .22

  .سرجيح .ا المسحة  التوريري  تحستااام الاح رات تا ن طةحج 0200الاةةحو  مر ظةما ك .22

 ا التم ج  ثلاثة  اثتعحل لةمتحطق الةاري  تحستااام تراظج المسحة  التوريري 0224الاةةحو  مر ظةما ك .20

 اليريب   ا د المعةرظحت ال غرا ة  . سرجيح.

 ا سحظر  ظواةةحت ا د المعةرظحت ال غرا ة . ظور .2550الازاظمو  زيز ظةما ك .21

ا ا د المعةرظحت ال غرا ة  كاسحسةحت  تابةيحت لة غرا ةةط العربا. ظور. 2558الازاظمو  زيز ظةما ك .24

 اتسفتاجي  .

 .اليحرر   .ال غرا ة    مةة   م ا د المعةرظحت  ا تابةيحت   0225ظةما اياحب للاح ك  اثاررا و .29

 .العراق .الاح رات تلا طةحج  –ا الاح رات المسةر  0229الرا او طحجق ك ..2

 ا الاح رات المسةر   تابةيحتاح العسفري  . اثجلن. 0224السح ااو ةسةطو  الرا ةمو  ا ح ك .20

 ا الارا ا ال غرا ة  تومةد  سراء   ت سةر . اليحرر  .2550الشريعمو اةما البا ا ك .28

 ا الارا ا العمةة  امحذا  تابةيحت. ظور. اليحرر  .0221الشريعمو اةما البا ا ظةما ك .25

الشراو ظ ا و ا ر نو تياير كمةحت اثايحض  م المتحطق العمرااة  الماظر  ا تمحلالإ  ةم المسحة  التوريري   .02

 تحلاح رات المسةر .

 ا المسحة  التوريري  . اليحرر .0224لشح عمو  ري   تةم كا .02

ا ال حظعحت الموري   تةيةق ظتاةبحت  ظهح   المستيبح  م لرء اليرج  0202الوغةرو اةما ةسةط ك .00

 .الوتح ة  الراتع  

 ا ظياظ   م ااستشعحج  ط تعا  ظعحل   الورج جسمةح .الريحض.0220العمرانو  ةم إترارةد ك .01

 ا اتةوحء  التم ج   م ال غرا ة . تغاال .0220زيزو  الاح مو إيحل  ح رج كالعتبمو سحظم   .04

ا إاتحا الارا ا الابرغرا ة  ظط الورج ال ري  تحستااام ال رترجراظترا . 2589الغزالمو ظةما  رسم ك .09

 الفريت. 

 ا التورير ال را: اسس  تابةيحت . ظف  المفرظ  .0228الغحظااو سعا اتر جا  ك ..0

 اثتعحل . لظشق.      ا التم ج  تارق اث لةحت الاتاسة  لةغحظحت التياة  ثلاثة0220م كاليةةاو  وح .00

 ا ظتحرج البةث العةمم . لتعحء.0225المةمرلاو ظةما سرةحن  ةم ك .08
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 ا اثسحلةب اتةوح ة   م ال غرا ةح . تغاال.0201ال حسدو كحظهد  بحلا ةمحلا ك .05

  محن.   .ا اات حرحت الةايي   م البةث العةمم ال غرا م 0220 ة  ةسةط  ةم ك الالةمم و .12

  ظتحر ه .  محن.            ا البةث العةمم اسسه0224الالةممو  وحم ةسطو  لحلاو  ةم  با الرةةد ك .12

 . اليحرر  .ا ا د المعةرظحت ال غرا ة  0228الرجحا و ظةما  با الرةةد ك .10

ا إاتحا الارا ا الرسمة  ظط الورج ال ري  المم رذ  0202تاجو  آ ر ن كالم   بو ظسحام اعمحن  .11

 تحلاح رات المسةر .

ا ااتحا الارا ا الابرغرا ة  ظط ظة حت المسا ال را ظبح ر  تحستااام 0224المسطو ظبحجك تط ظةما احلرك .14

 ا د المعةرظحت ال غرا ة .

 الارا ا. تةر ت. ا الابرغرا ةح  تارج  ةد.022الار لمو  حلا تط سةةمحنك .19

ا  را ا الترايعحت تةط الارق التيةةاي   استااام تراظج اا م   0220ال يام و اا رف  با السلام ك  ..1

 طراتةس. .جسحل  ظحجستةر غةر ظتشرج   .لجاس  تابةية   ةم سفحن ظتاي  ظوراته  –المعةرظحت ال غرا ة  

 .الا ة  .ت تا ن طةحجا ةرب الاح را0224تت حظطو ظةايحو ترجم  الوبحغو اياد ك .10

ا استعمحا الورج ال ري  تراسا  الاح رات المسةر  ت اال  را ا سلاسح 0202ةمحلو  اء الايط جمةح ك .18

  .تغاال .جسحل  ظحجستةر  .ترب ظتاي   فركرف  محا غرب تغاال 

  .ا ظا ح الم الارا ا الرسمة و ظف  المفرظ 0220لا لو جمع  ظةما ك  .15

 .ظف  المفرظ  .ا ظياظ   م الورج ال ري   المر ةحت ال اح ة 0221لا لو جمع  ظةما ك .42

 .ظور .ا لجاسحت تابةية   م ال ةرظحتفس0224لا لو جمع  ظةما ك .42

 ا المسحة  التوريري  . الريحض .2505جلرانو  ةم ك .40

 ال زا ر : .ظحجستةر  .ا اتستاااظحت المااة  لةاح رات تا ن طةحج 0229سةةم  و تط ترظم و  آ ر ن ك  .41

 .كةة  العةرم اتاسحاة   ااجتمح ة 

 .سار .ا التت ةد اليحارام للاستااام الماام لةاح رات تا ن طةحجو جسحل  ظحجستةر0202كمحاو سحج   باالله ك .44

ا ارمة  لجاس  امرذا اتجت ح حت الرسمم  تابةيحته الماتة   0222سعةاو رحل  ظةماو  رحلاو  ةرل  ةم ك .49

 . تغاال.

 ا اسس البةث ال غرا م . اليحرر  .2558كسة و ظةمرل ظةما  ..4

   .ظور .ا ظياظ   م ا د المعةرظحت ال غرا ة  0222لحلاو اةما سحلد ك .40

ا ظبحلئ  م التيتةحت المسحةة  الةايي و المسحة  التوريري   اتستشعحج  ط .022لةحمو يرس  ظوا م. ك .48

 .تعا  ا د المعةرظحت ال غرا ة .  محن

 ظياظ   م المسحة  التوريري  التةةةةة   الرسمة  . الريحض. ا.022لحلقو  ةم  باالله ك .45

 .اليحرر   .ا اسس البةث ال غرا م 0220 با الررحبو سحظا ك .92

الةايي   ل د ساحيح التتمة و ةةي  السحتع  لمت م  العرالد  المان  ا الفحجترجرا ةح0220 با الررحبو سحظا ك .92

 اتسلاظة  ةرا تابةيحت ا د المعةرظحت ال غرا ة .

 . ظور.).255( با الةفةدو ظةما لبةمو ظحرر  با الةمةاو كتحب  ةد الارا ا. .90

 .ا اسس الورج ال ري   اتستشعحج  ط تعا. الريحض0229 بااللاهو  با ال تحح لايق ك .91

ا استااام الورج ال ري   م إ اال الارا ا المسحةة  غةر الفمة  ظل تابةق  ةم 2589 رلهو سمةا اةما ك .94

  را ا استعمحا اثجض الري م . اثجلن .

 .ظور .ا إاتحا الارا ا الابرغرا ة  الرسمة  لمركز المتةح 0225 اة و اةما ك .99



  

 

 

38 

 

 

   

 ة   ااستشعحج  ط تعا : ظبحلئ  تابةيحت . ا ا د المعةرظحت ال غرا0220 حلاو  ةمو  جمحا  عران ك ..9

 المغرب.

 .ظور .المسحة  المستري   التوريري   –ا المسحة  لة غرا ةةط 2551 تةمو ظةما  ريا ك .90

 .ا الاح رات تا ن طةحج: تغةةر الةرب تحستااام ال كحء اتلاتح م0200ظزيحامو  ةر ا ك .98

  .الفريت . تابةيحتاح ت سةررح  –ا الورج ال ري  2580 ريا و إسمح ةح ك .95

 .العراق .ا اثسحلةب اتةوح ة   م ال غرا ةح0201ال حسدو كحظهد  بحلا ةمحلا ك .2.

 .ظور .ت سةررح  ساح حتاح  –ا الارا ا الفتترجي  2580ظوا مو اةما ك .2.

ا التارجات الةحلة   م المسحة  التوريري  تحستااام الاح ر  تا ن طةحج ظل 0202ظرسمو  سةد تر ةق ك .0.
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ا تةايث الارا ا  م لرج اثسمحج الوتح ة  تإستااام ا د المعةرظحت ال غرا ة  0200اسرجو رايح اةما ك .1.
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