
 
 

  ي الدائري بطریقة زاویة الانحرافالمنحن إسقاط  
dmethoular curve by deflection anglecof cirlaying out   

ھذه الطرق اتقانا  أكثرالمنحني الدائري  نقاط laying out) إسقاط(ھنالك طرق عدیدة لتثبیت 
   deflection angle method". "ھي طریقة زاویة الانحراف
زاویة انحراف (  أفقیةنقاط المنحني من خلال قیاس زاویة ) إسقاط(في ھذه الطریقة یتم تثبیت 

deflection angle  ( أفقیةومسافة  ) طول الوترchord length (  
  :یتم باستخدام إنالمنحني الدائري بطریقة زاویة الانحراف یمكن  إسقاط  
A. جھاز الثیودیلایت وشریط القیاسTheodolite and tape ، في ھذه الحالة تسمى طریقة

حیث یتم في ھذه  incremental chard method الوتر الإضافي الانحراف بطریقةزاویة 
النقطة المطلوب  إلى [PI]ویتم قیاس زاویة الانحراف من  PCالطریقة نصب الجھاز في محطة 

incremental " الإضافيوكذلك یتم قیاس طول الوتر  إسقاطھا chord" م نقطة یت أخر من
ھو مبین في الشكل باستخدام شریط القیاس كما إسقاطھاالنقطة المطلوب  إلى إسقاطھا

      )6-13.(  
  
B.المحطة الكاملةجھاز Total station  باستخدام جھازTotal station  یمكن تثبیت المواقع

النقطة  إلىمن محطة الجھاز  الأفقیةوالمسافة  الأفقیةللنقاط من خلال قیاس الزاویة  الأفقیة
 Total chord"الوتر الكلي  وعلیھ یتم اسقاط المنحني الدائري بطریقة. المطلوبة مباشرة 

method"  نصب جھازالمحطة الكاملةحیث یتم في ھذه الطریقة Total station  في محطة
PC زاویة الانحراف من  ویتم قیاس[PI]  الى النقطة المطلوب اسقاطھا وكذلك یتم قیاس طول

-6(في الشكل  الى النقطة المطلوب اسقاطھا كما ھو مبین [PC] من  Total chordالوتر الكلي 
13. (  

  
  deflection angle Method""ائري بطریقة زاویة الانحراف اسقاط المنحني الد) 13-6(شكل 

  
یمكن ایجاز اسلوب اسقاط المنحني الدائري بطریقة ) 13- 6(الى الشكل  اعلاه واشارةمما تبین 

وشریط القیاس  جھاز الثیودیلایت  باستخدام deflection angle methodزاویة الانحراف 
[Theodulite and Tape] باستخدام جھاز  أوtotal station التالیة بالخطوات:  

d1+d



 
 

من  [T]من خلال قیاس طول المماس  [PT, PC])  إسقاط( یتم تثبیت  [PI]اعتمادا على موقع .1
[PI]  وعلى امتداد المماس الخلفي لتثبیت[PC]  وكذلك قیاس طول المماس[T]  من[PI] 

.[PT]لتثبیت الأماميالمماس وعلى امتداد 
ویتم قیاس زاویة  [PI]في  Total station جھازالمحطة الكاملةأونصب جھاز الثیودیلایت .2

 θ= انحراف المنحني 
Deflection angle PC-PI-PI = deflection angle   

حیث انھ في حالة وجود خطا فان سبب ذلك قد یكون  for checkingالتدقیق  لأغراضویتم ذلك 
  .الحسابات أوي القیاسات ف

  :إنحیث  [PT, PC]حساب محطة .3

LPCPT
TPIPC

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: إنحیث  [ln,l,l1]المنحني  أطوالحساب .4

1
  محطة على المنحني أول إلى [PC]طول المنحني من = 

n = إلىمحطة  أخرطول المنحني من [PT]    
 = طول المنحني بین كل محطتین متجاورتین على المنحني  

   أساسھ المنحني على إسقاطالطول المطلوب =     
 ،50m= نصف محطة  ،100m= محطة كاملة (

4
  )25m= محطة  1

رقمھا یكون  إنیجب  )3، 2، 1(نقطة على المنحني  محطة كل إن إلىھنا  الإشارةلابد من  >
  مضاعفاتھ أو یساوي
  :فانلذلك 

1211 , STSTPCST    
nn STPT   

[PC]في المنحني بعد ) 1(نقطة  أولمحطة =  ST1 إنحیث 
      STn  = نقطة في المنحني  أخرمحطة[n]  قبل[PT]

[dn, d, d1]المركزیة  الأفقیةحساب الزوایا .5
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والتي  α2,………αn] deflection angle  [α1,الانحرافحساب زوایا .6
كما ھو مبین  [PT,..…,1,2]جمیع محطات المنحني  إلىتمثل زوایا الانحراف 

).13- 6(في الشكل 
نصف الزاویة المركزیة المقابلة للمنحني من = نقطة على المنحني  لأيزاویة الانحراف  >

[PC] المطلوبةالنقطة  إلى.  
:فانوعلیھ 
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زاویة = الزاویة المركزیة الكلیة للمنحني  إنوبما  [PT] إلىزاویة الانحراف = αn إنحیث 
 θ= انحراف المنحني 
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chords الأوتار أطوالحساب .7 lengths:
A.قیاس یتم حساب أطوال الأوتار الإضافیة في حالة استخدام جھاز الثیودولایت وشریط ال

incremental chord [Cn, C, C1] حیث إن:
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B. في حالة استخدام جھازtotal station الوتر الكلي أطوالحساب  یتم
  Total chord ]Cn,……C3,C2,C1[  

:إنحیث 
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-:الدائريالمنحني  إسقاط- 8
A. آلاتیةالخطوات  بإتباعالمنحني  إسقاطالقیاس یتم  الثیویلایت وشریطحالة استخدام جھاز في:  
 [PC]نصب جھاز الثیودیلایت في .1
zero [ H.C.R = zero ]=  الأفقیةوجعل قراءة المنقلة  [PI] إلىیتم التوجیھ .2
– upperتدویر التلسكوب باستخدام مفتاح الحركة العلیا .3 motion screw   تصبح  إن إلى

  α1  [ H.C.R = α1 [ الأفقیة قراءة المنقلة
 [PC]عند  شریط القیاس بدایة  یمسك الأولمن قبل شخصین  tapeیتم مسك شریط القیاس .4

یتقاطع مع خط نظر جھاز  إن إلىویتحرك یمینا ویسارا  [C1]والثاني یمسك الشریط عند القراءة 
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 إسقاطھا( من المنحني وعلیھ یتم تثبیتھا ) 1(طة في تلك اللحظة تم الحصول على نق الثیودیلایت،
 (  

 ]  α2 [ الأفقیةتصبح قراءة المنقلة  إن إلىتدویر التلسكوب باستخدام مفتاح الحركة العلیا .5
H.C.R = α2  

والشخص الثاني یمسك ) 1(ة النقط إلىشریط القیاس  بدایة الذي یمسك الأولحركة الشخص .6
یتقاطع مع خط نظر جھاز الثیودیلایت  إن إلىیمینا ویسارا ویتحرك  )C(الشریط عند القراءة 

). إسقاطھا(من المنحني ویتم تثبیتھا ) 2(عند ذلك تم الحصول على النقطة 
.جمیع نقاط المنحني إسقاطوھكذا یتم الاستمرار في العمل لحین .7
B. في حالة استخدام جھازtotal station،  آلاتیةالمنحني الدائري وفق الخطوات  إسقاطیتم: -  

.(PC)في  Total stationجھازالمحطة الكاملة  یتم نصب.1
.zero [H.C.R=zero]=  الأفقیةوجعل قراءة المنقلة  [PI] إلىیتم التوجیھ .2
.α1 [H.C.R=α1] الأفقیةتصبح قراءة المنقلة  إن إلىتدویر التلسكوب .3
 لمحطة الكاملةانظر جھازامتداد خط  على  reflectionحركة الشخص الذي یمسك العاكس .4

Total station یتم قراءة المسافة  إن إلى(C1) جھازالمحطة الكاملة  فيTotal station  في
). إسقاطھا( من المنحني ویتم تثبیتھا  )1(النقطة ھذه اللحظة یتم الحصول على 

α2 [H.C.R=α2]=  الأفقیةتصبح قراءة المنقلة  إن إلىتدویر التلسكوب .5
الى  Total stationعلى امتداد خط نظر جھاز  reflectorالعاكس  حركة الشخص الذي یمسك.6

من ) 2(عند ذلك یتم الحصول على النقطة  Total stationفي جھاز  C2ان یتم قراءة المسافة 
). إسقاطھا( المنحني ویتم تثبیتھا 

.المنحنيجمیع نقاط  إسقاطوھكذا یتم الاستمرار في العمل لحین .7

  ): 13- 2(مثال 
R= 150.778m= نصف قطر المنحني ، θ  30 0یة الانحراف لمنحني دائري بسیط زاو   

 الأوتار وأطوالاحسب زاویة الانحراف  .PI = 6 + 45.05= محطة نقطة تقاطع المماسین 
[ أساسالمنحني على  لإسقاطاللازمة 

10
one]المحطة ] 1 – tenth station]  باستخدام جھاز

  .القیاسدیلایت وشریط الثیو
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l إنبما  = 10m  یساوي  إنالمحطات على المنحني یجب  أرقامفانl [10m] مضاعفاتھا أو.  
:ھي [ST1]نقطة في المنحني  أولوعلیھ فان محطة 
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نقطة على المنحني  أخرمحطة  – [PT]محطة =  ln إنأي 
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Station طول الوتر
Chord (m)  Deflection angle

PC = 6 + 4.6 Theodolite Station محطة جھاز الثیودیلایت  
6 + 10 5.35 1˚. 1  ́00˝ α1 =[ d1/2]
6 + 20 9.998 2 55  00 α2 = [(d1 +d) / 2]
6 + 30 9.998 4  49  00 α3 = [(d1 +d + d ) / 2]
6 + 40 9.998 6  43  00 α3 = [(d1 +d + d + d ) / 2]
6 + 50 9.998 8  37  00
6 + 60 9.998 10  31 00
6+ 70 9.998 12  25 00
6+ 80 9.998 14  19 00

PT  = 6 + 83.597 3.59 15  00 00 αn = θ/2 = 30˚/2 = 15˚  
  


