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 ِغزخٍض اٌجسث

 

اٌؼشة اٌغبزك ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ػٕذ اداء ِٙبسح  اٌزس١ًٍ ِٛخٚفك ِٕظ اٌمٛح خظبئض ِٕس١ٕبد

 ثبٌىشح اٌطبئشح 6اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض 

 اٌجبزثْٛ ْٚ

 ِسّذ ػٛفٟأ.َ.د.                     أ.َ.د.  أزّذ ػجذ الا١ِش شجشػٍٟ ِٙذٞ ٘بدٞ                     أ.َ.د.
دبد اٌؼلالبد ٚا٠ 6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض ٌّٙبسح ٌمٛح ا٠ٙذف اٌجسث اٌٝ اٌزؼشف ػٍٝ خظبئض ِٕس١ٕبد 

 اٌّزغ١شادّٙبسح لاعزخشاج ٍٚؽجك اخزجبس الأداء اٌفٕٟ ٌ 4اٌّشوض ُٚ٘ لاػج١ٓ  ٌٍؼ١ٕخإٌّٙح اٌٛطفٟ الاسرجبؽ١خ اٌج١ٕ١خ ، اعزؼًّ 

( (١Parametersٓ الاٚي : ٚ٘ٛ ٠مغُ اٌٝ لغّ Zebris Gait Reportٌخظبئض ِٕس١ٕبد اٌزٟ رضٚدٔب  اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ

رُ ٚػغ إٌزبئح ػٍٝ شىً خذاٚي ٚ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ٕزى١خ (Butterfly Parametersٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ٚاٌثبٟٔ 

ٌّب رّثٍٗ ِٓ عٌٙٛخ فٟ اعزخلاص الأدٌخ اٌؼ١ٍّخ ٚلأٔٙب اداح رٛػ١س١خ ِٕبعجخ ٌٍجسث ٚػٍٝ ٚفك اٌج١بٔبد اٌزٟ رُ اٌسظٛي 

أْ لٛح اٌذفغ الأٚي ،  إٌٝ الاعزٕزبخبد ا٢ر١خ اٌجبزثْٛرٛطً ٌٝ ا٘ذاف اٌجسث ٚاٌزسمك ِٓ فشٚػٗ ٚع اٌٛطٛي اػ١ٍٙب ٌغش

رُ ٚػغ ثؼغ اٌزٛط١بد ثُ ،  اٌؼشة اٌغبزكػٍٝ إٌّظخ رىْٛ الً ثىث١ش ِٓ لٛح اٌذفغ إٌٙبئٟ فٟ خ١ّغ الاداءاد ٌّٙبسح 

اٌؼشة ١ى١خ ٌخظبئض ِٕس١ٕبد اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّزسممخ ٌّٙبسح ؼشٚسح اػزّبد اٌّذسث١ٓ الأعظ ٚاٌمٛا١ٔٓ ا١ٌّىبٔث

 وّجذأ ١ِىب١ٔىٟ ٠ّىٓ رطج١مٗ ِٓ خلاي اٌززجغ ا١ٌّىب١ٔىٟ. 6اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض 

ِٓ  اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفِٟٙبسح ،ٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ا رس١ًٍ اٌخطٛح ،   ،ّٕس١ٕبد اٌخظبئض :  اٌىٍّبد الافززبز١خ

 .6ِشوض 

ABSTRACT 

Curves of force according to the characteristics of BioKinmatk analysis system 

variables when performing the attack skill from back of the position 6 in Volleyball  

 
researchers: 

Assist. Prof.Dr. Ali Mahdi Hadi        Assist. Prof.Dr. Ahmed Abdul Amir shubbar       Assist. Prof.Dr. Mohammad Awfi 

 
The research aims to identify the curves of force to the attack skill from back of the position 6  and 

find connectivity Interpersonal, use descriptive method of sample they players Center 4 and dish the 

technical performance of the skill to extract the biomechanical variables of the characteristics of 

curves that provide Zebris Gait Report test which is divided into two categories: Parameters )) 

variables BioKinmatk and second Butterfly Parameters)) variables BioKintaic was put the 

results in the form of tables as it represents the ease in extraction scientific evidence and because it 

is appropriate to look explanatory tool and according to the data obtained for the purpose of 

reaching the goals of the research and checking homework, the researchers reached the following 

conclusions , that the first payment on the podium strength be much less than the final momentum 

in all renderings of skill beating overwhelming, then some of the recommendations put the need to 

adopt trainers foundations and mechanical laws of the characteristics curves Albaiukinmetekih 

variables achieved skill beating overwhelming rear of the center 6 as a principle mechanic can be 

applied through mechanical tracking. 

Kay Words: Characteristics curves, step analysis, variables BioKinmatk, the attack skill from back 

of the position 6 in Volleyball. 
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 اٌزؼش٠ف ثبٌجسث . -3

 اٌّمذِخ ٚأ١ّ٘خ اٌجسث  3-3
ٌّفزوبذ فوٟ ردضئوخ اٌسشووخ اٌىبٍِوخ إٌوٝ أخوضاء، ٚدساعوخ اٌؼلالوخ ث١ّٕٙوب، ٚطوٛلا  اٌوٝ اٌفٙوُ ااٌزس١ًٍ ثّفِٙٛٗ اٌؼبَ ٘وٛ 

 اٌشبًِ ٌىً ٘زٖ الأخضاء ِٚؼشفخ اٌمظٛس ف١ٙب ِغ ص٠بدح اٌّؼشفخ فٟ دلبئمٙب اٌزفظ١ٍ١خ ٚسطذ اٌخًٍ فٟ أدائٙب

ٌٕغجخ ٔدبزٗ اٌؼب١ٌخ ٚطؼٛثخ سدٖ ثغجت رٛخ١ٗ  6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض ِٙبسح ح ِب ٠غزخذَ الأػج١ٓ ػبدٚ

ِٓ خلاي  ِٛخٗخؼً اٌىشح رغ١ش ثّغبس زشوٟ  اٌؼشة اٌغبزكاٌىشح اٌٝ ِٕبؽك ِسذدح ز١ث ٠سبٚي الاػت فٟ ٘زا إٌٛع ِٓ 

ٌمشة اٌىشح ِٓ اٌشجىخ ٚعؼخ ِغبزخ عمٛؽ اٌىشح دؼٍٗ اوثش اِبٔب رغ١ٍؾ اٌمٛح ػٍٝ ِشوض اٌىشح ٚثغشػخ ػب١ٌخ ِٚٛخٙخ ِّب ٠

فٟ رسم١ك ِغزٜٛ ػبيٍ ِٓ ٚفك ِٕؼِٛخ ١ِىب١ٔى١خ ٕٚ٘ب رىّٓ ا١ّ٘خ اٌجسث ِٓ خلاي دساعخ رس١ٍ١ٍخ ثبلاػبفخ اٌٝ طؼٛثٗ طذٖ 

ك ٔزبئح افؼً ، ٟٚ٘ رؼزّذ الاداء ٚاٌزٟ ِٓ خلاٌٙب ٠ّىٓ ثٕبء ِغز٠ٛبد ػب١ٌخ ٔز١دخ رؼض٠ض ِغزٜٛ اٌّٙبساد الاخشٜ ٚرسم١

( ِٚٓ اُ٘ ِب٠دت اْ ٠زظفٛا ثٗ ٘ٛ اٌمٛح position 6اٌٛعؾ اٚ اٌّشوض ) اٌخٍفٟػٍٝ ٚخٗ اٌخظٛص ػٍٝ لاػجٟ اٌخؾ 

ٚاٌغشػخ فٟ اٌسشوخ، ٚثّب اْ ِغزٜٛ الاداء اٌفٕٟ ٌٍّٙبسح دْٚ اٌّغزٜٛ اٌّطٍٛة ٚ٘زا ِب ٚػسزٗ اٌّؤششاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ىخ 

اٌغبثمخ ٚاٌزٟ زبٌٚذ اْ رؼطٟ ٚطفب ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّذسٚعخ دْٚ اٌجسث فٟ اعجبثٙب ، ِٚٓ  ِٓ خلاي اٌذساعبد

ٚفك ِٕظِٛخ رس١ًٍ اٌخطٛح   Scan  footخلاي ٘زٖ اٌذساعخ ٔسبٚي اٌٛطٛي اٌٝ ِؼشفخ خظبئض إٌّس١ٕبد اٌزٟ ٠ٛفش٘ب خٙبص 

Zebris  ((Gait Analysis ٚفك ٌزسظ١ً الاسرفبع ٚثبٌغشػخ إٌّبعجخ ػٕذ اداء اٌّٙبسح  ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ

فٟ اٌىشح اٌطبئشح ٌّؼبٌدخ الاخفبق اٌزٞ ٠سظً فٟ اداء اٌّٙبسح  ٚاٌزٛطً اٌٝ اٌّؼٍِٛبد اٌىبف١خ ٚرض٠ٚذ٘ب الاعزشار١د١خ اٌسذ٠ثخ 

ٚػذَ اٌم١بَ ثأٞ ػ١ٍّخ ٘دَٛ طس١سخ  ٌٍلاػج١ٓ ٚاٌّذسث١ٓ فٟ رٍه اٌّٙبسح لأْ اٌؼؼف ف١ٙب ٠ؤدٞ اٌٝ فمذاْ اٌىث١ش ِٓ إٌمبؽ

 خبطخ ارا ػٍّٕب اْ اٌٙذف ِٓ اٌّٙبساد اٌزٟ ٠ىْٛ اٌمفض ػبًِ اعبعٟ ف١ٙب رغؼٝ ٌٍٛطٛي اٌٝ اػٍٝ اسرفبع ِّىٓ. 

  

 ِشىٍخ اٌجسث. 3-1  
 اٌخطؾ ٚاْ ٘زٖاٌؼشة اٌغبزك  خطؾٛاوت اٌزطٛساد اٌسذ٠ثخ ٔز١دخ ٌزغ١ش ٠دت إْ ر خاٌج١ِٛ١ىب١ٔىاٌّؼٍِٛبد  رٛفش اْ

اٌؼشة  ِٙبسح٠زُ ِٓ خلاٌٗ اعزخذاَ خ١ّغ اٌّجبدئ ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌزٟ ٠ّىٓ إْ رخذَ  أداء فٕٟ ثبثذ ٔغج١بفٟ اٌىشح رأرٟ ِٓ خلاي 

ثس١ث ٠ؼىظ الاعزخذاَ إٌّبعت ٌٍمٛاػذ ا١ٌّىب١ٔى١خ فٟ ػٛء الاعزؼذاداد ٚاٌخٛاص  ٚثبٌزبٌٟ رأد٠خ اٌٙذف اٌّطٍٛة اٌغبزك

 .فٟ ػًّ اٌدٙبص اٌسشوٟ ٌلإٔغبْ ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌّٛخٛدح

٠ؼزجش الإٌّبَ اٌٛافٟ ثبٌّؼٍِٛبد اٌّشرجطخ ثسشوخ اٌلاػت ػٕذ اداء اٌّٙبسح عٛاء وبٔذ ِٓ إٌبز١خ اٌٛطف١خ اٚ   

، ٕٚ٘بٌه أعب١ٌت ث١ِٛ١ىب١ٔى١خ وث١شح ٠ّىٓ أْ رغزؼًّ ٌىغت  اٌّٙبسحاٌغجج١خ ِٓ اٌّمِٛبد الأعبع١خ فٟ ٔدبذ أعب١ٌت ٚرط٠ٛش 

ٚفك ِٕظِٛخ رس١ًٍ   Scan  footإٌّس١ٕبد اٌزٟ ٠ٛفش٘ب خٙبص ِؼٍِٛبد وبف١خ ػٓ خظبئض  خلاي زأث١ش ا١ٌّىب١ٔىٟ ِٓ فُٙ اٌ

ز١ث اْ ٕ٘بن رؼم١ذ فٟ اداء  (6ٌٍؼشة اٌغبزك ِٓ ِشوض )ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ  Zebris  ((Gait Analysisاٌخطٛح 

اٌؼلالخ ث١ٓ  ف١ّب ٠خض اٌّشوجبد اٌؼّٛد٠خ ٚالافم١خ ، ٚوزٌه ٌؼذَ ِؼشفخ ٚوزٌه اٌىشحاٌّٙبسح ِٓ اٌسشوخ ِٓ ز١ث اردبٖ 

ٚاٌّزغ١شاد اٌى١ّٕبر١ى١خ ٚا٠ؼب ٌمٍخ اٌذساعبد فٟ ِدبي دساعخ اردبٖ اٌمٛح ِٚشوجبرٙب اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ ٚفٟ  اٌّزغ١شاد اٌغجج١خ

اٌدٛأت ٛػ١ر أ١ّ٘زٙب ٚدساعزٙب ِٓ ِخزٍف اٌخٛع فٟ غّبس ٘زٖ اٌّٙبسح ٌز اٌجبزثْٛ ، ِّب ززُ ػٍٝ  اٌؼشة اٌغبزكِٙبسح 

ِٓ خلاي رشخ١ض ِىبِٓ اٌمٛح ٚاٌؼؼف فٟ أداء ٘زٖ اٌّٙبسح ٟ٘ ِسبٌٚخ فٟ ِؼبٌدخ ِغزٜٛ اٌمفض ثٙزٖ اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ 

 اٌّٙبسح ٌذٜ لاػجٟ.

 أ٘ذاف اٌجسث. 3-1  
 :١خ ِٓ خلايخظبئض إٌّس١ٕبد اٌمٛح ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى ٠ٙذف اٌجسث اٌٝ اٌزؼشف ػٍٝ

ٌٍّزغ١شاد  Zebris  ((Gait Analysisٚفك ِٕظِٛخ   Scan  footخظبئض ِٕس١ٕبد  اٌزؼشف ػٍٝ  -3

 . 6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌّٙبسح 

 Zebris  ((Gait Analysisٚفك ِٕظِٛخ   Scan  footخظبئض ِٕس١ٕبد ٌا٠دبد اٌؼلالبد الاسرجبؽ١خ اٌج١ٕ١خ  -1

 6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض ّٙبسح ٌاٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ  ٌٍّزغ١شاد

 :فشع اٌجسث  3-4
اٌؼشة اٌضِٓ ٚ اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ػٕذ اداء ِٙبسح  –ٕ٘بن ػلالبد اسرجبؽ١خ ث١ٕ١خ ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح  -3

 ثبٌىشح اٌطبئشح . 6اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض 

 

 ـ ِٕٙد١خ اٌجسث ٚإخشاءارٗ ا١ٌّذا١ٔخ:   1

 ِٕٙح اٌجسث : 3ـ  1
أْ ؽج١ؼخ اٌّشىٍخ اٌّطشٚزخ ٟ٘ اٌزٟ رسذد ؽج١ؼخ إٌّٙح اٌّغزؼًّ ، ٚ " إٌّٙح اٌؼٍّٟ ٘ٛ أعٍٛة ٌٍزفى١ش ٚاٌؼًّ اٌزٞ 

إٌّٙح  اٌجبزثْٛ ،  ٌزا اعزؼًّ( 9::3: 0222: وآخروٌربحً يصطفى عهٍاٌ  )ٌزٕظ١ُ ِٛػٛع اٌجسث" اٌجبزثْٛ زّذٖ ٠ؼ

 ٚؽج١ؼخ ِشىٍخ اٌجسث.اٌٛطفٟ ٚ٘ٛ ِب ٠زلاءَ 

 ِدزّغ ٚػ١ٕخ اٌجسث  : 1ـ 1
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ٚرُ  1034/1035لأٔذ٠خ اٌّشثغ اٌز٘جٟ ٌذٚسٞ إٌخجخ اٌؼشالٟ ٌٍؼبَ  اٌؼبسث١ُٓٚ٘ لاػج١ٓ اٌّدزّغ  اٌجبزثْٛ  زذد

ٖ ِشب٘ذ 10اٌّشب٘ذاد  ػذد اخز١بسِسبٚلاد ١ٌىْٛ  1رُ اػطبئُٙ ( لاػج١ٓ 8ٚطش٠مخ ػّذ٠خ ٚػذدُ٘ )اخز١بس ػ١ٕخ اٌجسث ث

 .ً ِؼٗ ازظبئ١ب فٟ ِؼبٌدخ إٌزبئحٚ٘ٛ ِب رُ اٌزؼبِ

 ( ٠ج١ٓ ِٛاطفبد اٌؼ١ٕخ3اٌدذٚي) 

 الأدٚاد ٚاٌٛعبئً ٚالأخٙضح اٌّغزخذِخ  فٟ اٌجسث:  1ـ 1
دٚاد ك أ٘وذاف اٌجسوث ِّٙوب وبٔوذ الأخّغ اٌج١بٔبد ٚزً ِشىٍزٗ ٌزسم١و  اٌجبزثإْ أدٚاد اٌجسث ٟ٘ " اٌٛعبئً اٌزٟ ٠غزط١غ ثٙب 

 .( 133: 11) 1998وجيه محجوب : )ِغ ث١بٔبد ٚػ١ٕبد ٚأخٙضح "
 ادٚاد اٌجسث اٌؼٍّٟ:  3ـ 1ـ 1

 .اٌّظبدس ٚاٌّشاخغ اٌؼشث١خ ٚالأخٕج١خ 

 . الاخزجبساد ٚاٌم١بعبد اٌّغزخذِخ فٟ اٌجسث 

 .ًاٌّلازظخ ٚاٌزس١ٍ 

 سث اٌٛعبئً ٚالأخٙضح اٌّغزؼٍّخ فٟ اٌج  1ـ 1ـ 1
 (آٌخ رظ٠ٛش ف١ذ٠ٛ٠خ ِٓ ٔٛعCASIO( ٔٛع )Exilim ٠بثب١ٔخ اٌظٕغ راد عشػخ رشدد )( 1طٛسح /ثب١ٔخ ػذد) 100 

 ( زبعجخ ٠ذ٠ٚخ ِٓ ٔٛعCASIO. ٠بثب١ٔخ اٌظٕغ ) 

 ( خٙبص زبعٛة لاة رٛةInspiron. 1520 ( ٔٛع ِٓ )DELL.اسٌٕذٞ اٌظٕغ ) 

  َِبعر اٌمذScan  foot   ِٕظِٛخ(Zebris  (((Gait Analysis 

 .ٟاٌجشِد١بد ٚاٌزطج١مبد اٌّغزخذِخ فٟ اٌىّج١ٛرش ٌٍزس١ًٍ اٌسشو 

 . ْخٙبص ٌم١بط اٌطٛي اٌٛص 

 الاخزجبساد اٌّغزخذِخ فٟ اٌجسث : 1-4
ثبلاؽلاع ػٍٝ خ١ّغ اٌّظبدس  اٌجبزثْٛ ِٓ اخً ِشاػبح اٌذلخ ٚاٌّٛػٛػ١خ فٟ ٔزبئح الاخزجبساد اٌّغزخذِخ لبَ 

 فؼً الاخزجبساد اٌخبطخ ثبٌظفخ اٌّشاد ل١بعٙب.اٌّزٛفشح ٌىٟ ٠زُ اخز١بس أ

 ثبٌىشح اٌطبئشح : 6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض ّٙبسح اخزجبس الأداء اٌفٕٟ ٌ
جبٌىشح اٌطبئشح ثأداء اٌّٙبسح، ٚزغت اٌششٚؽ اٌمب١ٔٛٔخ ٌٍؼجخ، ٠ٚمَٛ اٌؼشة اٌغبزم٠زّثً اخزجبس الأداء اٌفٕٟ ٌّٙبسح 

 Zebris  (((Gait)ِٕظِٛخ   Scan  footٌٍّٙبسح ػٍٝ خٙبص ِبعر اٌمذَ ٍٝ ٚفك اٌجٕبء اٌظب٘شٞ أفشاد اٌؼ١ٕخ ثأداء اٌّٙبسح ػ

Analysis 

 اٌٙذف ِٓ الاخزجبس:
 ٚرس١ٍٍٙب زشو١ب.  6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض خظبئض إٌّس١ٕبد ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌّٙبسح اعزخشاج  

 الأدٚاد اٌّغزخذِخ:
 .ػب١ٌخ اٌغشػخ ، وب١ِشاد رظ٠ٛش Zebris  (((Gait Analysis)ِٕظِٛخ   Scan  footخٙبصاٌطبئشح، ٍِؼت لبٟٔٛٔ ٌٍىشح

 ٚطف الأداء:
 .(6)ِشوض  اٌّسذدح اٌخٍف١خِٓ إٌّطمخ  اٌؼشة اٌغبزك٠مَٛ اٌلاػت اٌّخزجش ثأداء ِٙبسح 

 ؽش٠مخ اٌزغد١ً:
 .اعزخشاج ل١ُ اٌّزغ١شاد ٌخظبئض إٌّس١ٕبد

 اد اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ  اٌّمبعخ :رسذ٠ذ اٌّزغ١ش 5ـ  1
 Zebris  ((Gait Analysisٚفك ِٕظِٛخ   Scan  footٌخظبئض ِٕس١ٕبد ػٍٝ أُ٘ اٌّزغ١شاد  اٌجبزثْٛ اػزّذد 

 Zebris Gait Reportٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌزٟ رضٚدٔب 

 ٚ٘ٛ ٠مغُ اٌٝ لغ١ّٓ:

 ِؼبًِ الاٌزٛاء الأسشاف اٌّؼ١بسٞ اٌٛع١ؾ اٌٛعؾ اٌسغبثٟ ٚزذح اٌم١بط اٌم١بعبد ٚالاخزجبساد د

 0.5 1.56 18 ..18 عٕخ اٌؼّش اٌضِٕٟ 3

 0.1 0.755 36 36.5 عٕخ اٌؼّش اٌزذس٠جٟ 1

 0.0 1.603 88 89.4 وغُ خاٌىزٍ 1

 0.743 2.052 190 190.25 عُ اٌطٛي اٌىٍٟ 4

 0.631- 2.828 254 254.5 عُ اٌطٛي ِغ ِذ اٌزساػ١ٓ ػب١ٌب 5
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 (1انشكم )

 Zebris  ((Gait Analysisوفق يُظىيت   Scan  footٌىضح خصائص يُحٍُاث 

 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ٠ٚشًّ:(Parametersالاٚي : 

 Foot rotation, deg(Left and Right)دٚساْ اٌمذَ 

 Step width, cm(Right/ Left)ػشع اٌخطٛح 

 Step length, cm (% of leg length (Left and Right)ؽٛي اٌخطٛح )

 Step time, sec (Left and Right)صِٓ اٌخطٛح 

 Stance phase( % ،Left and Right)ِشزٍخ اٌزٛلف 

 Load response(  % ،Left and Right)اعزدبثخ اٌسًّ 

 Single support( % ،Left and Right)اٌذػُ 

 Pre-swing( % ،Left and Right)اٌزأسخر 

 Swing phase( % ،Left and Right)ِشزٍخ اٌزأسخر 

 Total double support( % ، Right/ Left)اٌذػُ اٌّضدٚج 

 
 (0انشكم )

 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ(٠Parametersٛػر 

 
 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ٕزى١خ ٠ٚشًّ:(Butterfly Parametersاٌثبٟٔ : 

 Gait line length, mm (Left and Right)ؽٛي خؾ اٌّش١خ  

 Single support line, mm (Left and Right) خؾ اٌذػُ اٌّفشد

 Ant/post position, mm (Right/ Left)خش ِٛػغ ا

 Ant/post variability, mm (Right/ Left)اخش رجب٠ٓ 

 Lateral symmetry, mm (Right/ Left)اٌزّبثً اٌدبٔجٟ 

 Lateral variability, mm (Right/ Left)اٌزجب٠ٓ اٌدبٔجٟ 

 left force/Nاٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس 

 right force/Nاٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ 

 left gait cycleٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس % 

 right gait cycleٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ّ١ٌٍٓ % 

 max pressure N/cm^2الظٝ ػغؾ 

 

 (3انشكم )
 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ٕزى١خ(٠Butterfly Parametersٛػر 

 اٌٛعبئً الإزظبئ١خ   6 -1
 دخ اٌج١بٔبد.ٌّؼبٌ SPSSاٌسم١جخ الإزظبئ١خ  اٌجبزثْٛ اعزخذِذ 

 ػشع إٌزبئح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب :-4
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٠زٕبٚي ٘زا اٌفظً ػشع ٔزبئح اٌجسث ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب ،ٚلذ رُ ٚػغ إٌزبئح ػٍٝ شىً خذاٚي ٌّب رّثٍٗ ِٓ عٌٙٛخ فٟ 

٠ش ثبٌزوش اْ "  اعزخلاص الأدٌخ اٌؼ١ٍّخ ٚلأٔٙب اداح رٛػ١س١خ ِٕبعجخ ٌٍجسث ٚػٍٝ ٚفك اٌج١بٔبد اٌزٟ رُ اٌسظٛي ػ١ٍٙب ، ٚخذ

ئٍخ ٚرؤوذ لجٛي اٌفشػ١خ اٚ رس١ًٍ اٌّؼٍِٛبد ٠ؼٕٟ اعزخشاج اٚي اٌّؤششاد اٌؼ١ٍّخ اٌى١ّخ ٚاٌى١ف١خ ، اٌزٟ رجش٘ٓ ػٍٝ اخبثخ اع

 ٌغشع اٌٛطٛي اٌٝ ا٘ذاف اٌجسث ٚاٌزسمك ِٓ فشٚػٗ..(11: 1) :133انعساف :صانح حًذ )"اٌؼذَ

اٌضِٓ ػٕذ  –اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح  ٌٍّزغ١شاد Parametersػشع ٔزبئح ل١ُ  3ـ  4

 ثبٌىشح اٌطبئشح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب: 6اٌؼشة اٌغبزك ِٓ ِشوض اداء ِٙبسح 
 

 

 (1اٌدذٚي )

 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّذسٚعخ(٠Parametersج١ٓ ٚطف 
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 اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ د
 اٌّؼٍّبد

Parameters 

 اٌّؼبٌُ الازظبئ١خ

اٌٛعؾ 

 اٌسغبثٟ

الأسشاف 

 اٌّؼ١بسٞ
 الاخزلاف الاٌزٛاء اٌٛع١ؾ

اػٍٝ 

 ل١ّخ
 ادٔٝ ل١ّخ

1 
 دٚساْ اٌمذَ

Foot rotation, deg 

Left 12.3 7.8 9.4 2.7 63.1 40.0 6.0 

Right 4.2 1.1 4.0 0.6 26.3 7.0 2.0 

2 
 ػشع اٌخطٛح

Step width, cm 
Right/ Left 9.0 3.6 7.5 0.5 40.8 15.0 3.0 

3 
 ؽٛي اٌخطٛح

Step length, cm 

Left 15.3 5.3 15.0 1.4 34.9 29.0 8.0 

Right 23.4 3.1 22.0 1.1 13.0 32.0 18.0 

4 
 صِٓ اٌخطٛح

Step time, sec 

Left 0.5 0.3 0.4 0.5 62.0 1.1 0.0 

Right 0.9 1.0 0.6 4.1 122.2 5.2 0.0 

5 
 ِشزٍخ اٌزٛلف

Stance phase, % 

Left 44.8 17.8 44.4 -0.5 39.8 75.9 7.4 

Right 40.6 16.2 41.0 -0.8 39.8 69.4 4.5 

6 
 اعزدبثخ اٌسًّ

Load response, % 

Left 2.7 1.8 2.0 2.9 65.2 9.0 2.0 

Right 1.6 0.9 1.0 0.9 55.2 3.0 1.0 

7 
 اٌذػُ

Single support, % 

Left 19.2 13.8 11.0 0.8 71.8 46.3 2.1 

Right 24.9 8.5 23.0 0.0 34.3 44.1 1.6 

8 
 اٌزأسخر

Pre-swing, % 

Left 6.5 10.4 3.5 3.1 159.6 42.6 1.4 

Right 14.6 10.3 11.0 2.5 70.8 50.0 2.3 

9 
 ِشزٍخ اٌزأسخر

Swing phase, % 

Left 49.8 12.6 51.9 -0.3 25.4 70.4 24.1 

Right 59.4 16.2 59.0 0.8 27.2 95.5 30.6 

10 
 اٌذػُ اٌّضدٚج

Total double support, % 
Right/ Left 22.6 14.4 22.0 0.1 63.8 50.0 2.2 

11 
 ؽٛي اٌٛثجخ

Stride length, cm 
Right/ Left 95.1 14.7 99.0 -3.0 15.5 111 40.0 

12 
 صِٓ اٌٛثجخ

Stride time, sec 
Right/ Left 1.0 0.4 1.0 0.6 43.4 1.8 0.4 

13 
 ا٠مبع اٌخطٛح

Cadence, steps/min 
Right/ Left 96.4 47.4 75.5 0.3 49.2 183.0 22.0 

14 
 اٌغشػخ

Velocity, km/h 
Right/ Left 11.7 2.2 11.5 0.7 19.0 17.0 8.0 

15 
 رجب٠ٓ اٌغشػخ

Variability of velocity, % 
Right/ Left 98.8 23.7 100 -0.5 24.0 164 25.0 

( ل١ُ اٌّؼبٌُ الازظبئ١خ ٌٍّزغ١شاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌخظبئض 1فٟ ػٛء اٌج١بٔبد اٌّغزخشخخ لأفشاد اٌؼ١ٕخ ٠ج١ٓ اٌدذٚي)    

( ز١ث وبٔذ 6جبد اٌٙدَٛ ٌّشوض )ِشو ػّٓ attack skillاٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ اٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح  –ِٕسٕٝ اٌمٛح 

ؽج١ؼخ ٚخظبئض الاداء رٙذف اٌٝ رسم١ك ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّثٍٝ ، ِغ ِشاػبح خظبئض اٌزى١ٕه اٌّثبٌٟ ٌٍّٙبسح 

 ثس١ث ٠ؼىظ الاعزغلاي اٌد١ذ ٌٍّجبدئ ا١ٌّىب١ٔى١خ.
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 Scan footِبعور اٌموذَ  Zebris ((Gait Analysisِٚب خبءد ِٓ ٔزبئح رٙذف إٌٝ دساعخ اٌسشوخ ِٓ خولاي اعوزخذاَ خٙوبص

رُ رسذ٠ذ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌّؤثشح فوٟ اٌسشووخ رسذ٠وذا  و١ّوب  فّوثلا رسذ٠وذ لو١ُ اٌّزغ١وشاد اٌّذسٚعوخ ٌٍّشازوً رسذ٠وذا  و١ّوب  ٘وٛ أفؼوً 

شٜ ٠وٚ، (.099: 9)1333انهاشمًً :ممًٍر يسمه )أعٍٛة ٌّؼبٌدوخ اٌّزغ١وشاد اٌزوٟ ٠ش٠وذ اٌّوذسة أٚ اٌلاػوت أخشاء٘وب ػٍوٝ الأداء

( ِووٓ الاداء ٌٙووب دٚس ثووبٌ  (Parametersاْ اٌّزغ١ووشاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١ووخ فووٟ اٌّشزٍووخ الاٌٚووٝ ٚ٘ووٟ ٚطووف اٌّؼٍّووبد  اٌجووبزثْٛ

الا١ّ٘خ فٟ اٌزؼشف فٟ و١ف١خ رسم١ك اٌٙذف اٚ اٌٛاخت اٌسشوٟ ٌٍّٙبسح ز١ث أْ أخضاء اٌدغُ ٚاٌّفبطوً ٌطؽوشاف اٌغوفٍٝ رجوذاء 

ٓ لجً الاعزؼذاد لأداء اٌّٙبسح ٚرٌه ػبًِ ُِٙ فٟ أزمبي اٌمٛح اٌذافؼخ ِٓ الأؽشاف اٌغوفٍٝ ٚاٌدوزع إٌوٝ زشوزٙب ػٕذ رثج١ذ اٌمذ١ِ

اٌووزساػ١ٓ ٌٍّٙووبسح ِووغ الأغوو١بث١خ فووٟ إٌمووً اٌسشوووٟ ِووٓ اخووً ػووّبْ ص٠ووبدح اٌغووشػخ فووٟ الاداء اٌسشوووٟ ٚاٌم١ّووخ ا١ٌّىب١ٔى١ووخ 

 Footٔمطووخ اداء عووشػخ اٌووزساػ١ٓ ٚ٘ووزا ِووٓ خوولاي دٚساْ اٌمووذَ اٌّغووزخشخخ ٌّشوووض وزٍووخ اٌدغووُ اٌووزٞ ٠غووجت فووٟ اٌووزسىُ فووٟ 

rotation  ٟٚثبٌزبٌٟ ص٠بدح اٌغشػخ اٌذٚسا١ٔخ ٌٍدغُ اٌزٟ ٠مطؼٙب ٚ٘زا ٚثذْٚ شه ٠ؤدٞ إٌٝ ص٠بدح رسغ١ٓ اٌٛاخت اٌسشوٟ اٌىٍو

خ ثوبلأداء ٌزسغو١ٓ ٚثبٌزوبٌٟ رسم١وك عوشػ width  Step (time, length ,andلأداء اٌخطوٛح ٚ٘وزا ِوب رسموك فوٟ ِزغ١شارٙوب)

 .  اٌخٍفٟ اٌؼشة اٌغبزكِغزٜٛ اداء ِٙبسح 

اْ اٌزؼبًِ ثشىً ػٍّٟ فٟ أزبج اٌسشوخ ٌٙزٖ اٌّٙبسح ٠زٛلف ػٍٝ اٌزٛافك ٌىج١ش ث١ٓ ِىٛٔبد اٌخطٛح ا١ٌغبس ٚا١ّ١ٌٓ 

Left)/Right ِشزٍخ اٌزٛلف ( ٟ٘ اٌّشزٍخ الأعبع١خ فٟ رس٠ًٛ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّزسظٍخ فٟ ِزغ١شاد

Stance phase ًّٚاعزدبثخ اٌس ،Load response ُٚاٌذػ ،Single support ٟٚثؼذ٘ب ٠زُ رٌه ِٓ خلاي إٌمً اٌسشو ،

ّْ ٠زُ ٘زٖ اٌّشزٍخ فٟ فزشح ص١ِٕخ لظ١شح ٠ىْٛ رأث١ش اٌمٛح  ثشىً عش٠غ ِٓ اخضاء اٌدغُ اٌٝ اٌزساػ١ٓ ز١ث ٠ٕجغٟ أ

-Preٔز١دخ أفؼً ٚ٘زا ٠زُ ِٓ خلاي رسم١ك ِمبد٠ش ٌٍم١ُ اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ ِٓ اٌزأسخر اٌّغزخذِخ أوجش ٚثبٌزبٌٟ اٌسظٛي ػٍٝ 

swingِٚشزٍخ اٌزأسخر ،Swing phase ٚاٌذػُ اٌّضدٚج ،Total double supportٚؽٛي اٌٛثجخ ،Stride length,  

 ٠Variabilityٓ اٌغشػخٚاخ١شا رجب  ,Velocityٚاٌغشػخ Cadence, stepsٚا٠مبع اٌخطٛح  Stride timeٚصِٓ اٌٛثجخ 

of velocity زشوخ اٌزساػ١ٓ ٚزذ٘ب لا رىْٛ وبف١خ ٌٍزأث١ش فٟ طذ اٌىشح ٚرٛخ١ٙٙب إٌٝ إٌّبفظ ثً ٠دت أْ ، ٚ ثشىً خ١ذ

رشافك زشوخ اٌزساع زشوخ اٌدزع لاْ "اٌدزع ِشوض اٌمٛح ثبٌدغُ لأٔٗ وج١ش خذا ٚػؼلارٗ وج١شح رّثً ٔظف اٌدغُ 

 .(002 :33) 1393يحجىب :وجٍه)رمش٠جب"

 –ٌٍّزغ١شاد اٌجب١ِٛ٠ىب١ٔى١خ ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح  Butterfly Parametersػشع ٔزبئح ل١ُ  1ـ  4

 ثبٌىشح اٌطبئشح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب: 6اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض  اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح 
 (9انجذول )

 ومت( نهًتغٍراث انباٌىكٍُتكٍت انًذر(Butterfly Parametersٌبٍٍ وصف 
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 اٌّزغ١شاد اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ د
 اٌّؼٍّبد

Butterfly Parameters 

 اٌّؼبٌُ الازظبئ١خ

اٌٛعؾ 

 اٌسغبثٟ

الأسشاف 

 اٌّؼ١بسٞ
 الاخزلاف الاٌزٛاء اٌٛع١ؾ

اػٍٝ 

 ل١ّخ
 ادٔٝ ل١ّخ

1 
 ؽٛي خؾ اٌّش١خ

Gait line length, mm 

Left 120.7 35.2 135 -0.6 29.2 187 47.0 

Right 146.3 66.9 154 -0.1 45.7 254 31.0 

2 
 خؾ اٌذػُ اٌّفشد

Single support line, mm 

Left 52.1 21.9 49.0 1.6 42.0 121 22.0 

Right 24.1 4.2 22.5 1.9 17.6 36.0 21.0 

3 
 اخش ِٛػغ

Ant/post position, mm 
Right/ Left 113.9 21.4 112 -0.7 18.8 146 68.0 

4 
 اخش رجب٠ٓ

Ant/post variability, mm 
Right/ Left 31.2 9.7 33.0 0.2 31.2 55.0 13.0 

5 
 اٌزّبثً اٌدبٔجٟ

Lateral symmetry, mm 
Right/ Left 30.6 20.5 28.0 1.0 67.0 67.0 11.0 

6 
 اٌزجب٠ٓ اٌدبٔجٟ

Lateral variability, mm 
Right/ Left 14.7 4.6 14.0 1.4 31.4 28.0 7.0 

7 
 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس

left force/N 

 1الظٝ لٛح


 

Max force 1 
1117 605.8 1006 2.2 54.2 2817 455.5 

 2الظٝ لٛح


 

Max force 2 
1557 397.8 1530 2.2 25.5 2944 1050 

 584.9 2033 43.5 0.7 898 494.6 1136 الظٝ لٛح اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ 8

                      

 Max force 1  قبم انخطىة()تعًُ اقصى قىة 

 Max force 2 )تعًُ اقصى قىة بعذ انخطىة( 
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right force/N Max force 1 

 الظٝ لٛح

Max force 2 
1347 453.6 1216 2.2 33.7 2762 926.0 

9 
 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

 %left gait cycle 

 1دٚسح 

gait cycle1 
13.3 7.9 14.0 0.6 59.6 31.0 3.0 

 2دٚسح 

gait cycle1 
39.7 8.9 39.0 0.6 22.4 62.0 22.0 

10 
 سح اٌّش١خ ١ّ١ٌٍٓٔغجخ دٚ

 %right gait cycle 

 1دٚسح 

gait cycle1 
12.5 6.1 12.5 0.2 49.0 26.0 2.0 

 2دٚسح 

gait cycle1 
33.7 7.5 33.0 1.7 22.3 58.0 21.0 

11 

 الظٝ ػغؾ

max pressure 

N/cm^2 

Left 28.3 5.6 26.5 1.8 19.8 45.0 22.0 

Right 32.3 10.5 30.5 0.9 32.5 55.0 18.0 

 

 

 

 (4اٌشىً )

 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ٕزى١خ اٌّذسٚعخ(٠Butterfly Parametersٛػر 

ٌٍّزغ١شاد اٌجب١ِٛ٠ىب١ٔى١خ  Butterfly Parameters( ل١ُ 1فٟ ػٛء اٌج١بٔبد اٌّغزخشخخ اػلاٖ ٠ج١ٓ اٌدذٚي)

١ث أظٙشد اغٍت إٌّس١ٕبد رشبثٙب ثبٌىشح اٌطبئشح ز اٌخٍفٟ اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح  –ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح 

فٟ شىٍٙب ِٓ خلاي اززٛائٙب ػٍٝ لّز١ٓ ، اٌمّخ الأٌٚٝ ظٙشد ثذا٠خ اٌخطٛح ػٕذ ٌّظ ِٕظخ ل١بط اٌمٛح ٚاٌزٟ رّثً ِٕطمخ 

دٚساْ اٌمذ١ِٓ ػٍٝ إٌّظخ ٚرؼذ ثذا٠خ اٌسشوخ ٚرشرجؾ ثبٌدضء اٌزسؼ١شٞ ٌٙب ، أِب اٌمّخ اٌثب١ٔخ فظٙشد ثؼذ ِذ اٌشوجز١ٓ فٟ 

ٔٙب٠خ اٌخطٛح ٟٚ٘ ِشرجطخ ثبٌدضء اٌشئ١غٟ ٌٍسشوخ ٟٚ٘ الأوجش ِغبزخ فٟ إٌّسٕٝ ٚاٌزٟ رجذأ ِٓ ٌسظخ اٌجذء ثبٌذفغ ٚرزُ 

ثٛلذ ٚازذ ١ِٚىب١ٔى١خ ِزٕبعمخ ز١ث رثجذ اٌمذَ اٌذافؼخ ػٍٝ اٌدٙبص ثؼذ الاسرىبص اٌد١ذ ٌلأزمبي اٌٝ ِشزٍخ اٌذفغ ٔز١دخ ٌطٛي 

الاسرىبص اٌى١ٍخ ، ٚرفظً ث١ٓ رٍه اٌمّز١ٓ أٚؽأ ٔمطخ ِٓ ِغبس إٌّسٕٝ ثؼذ اٌمّخ الأٌٚٝ ٟٚ٘ ِغبفخ اٌزؼد١ً ػٍٝ ِذٜ ٌسظخ 

 (. 4اٌسذ اٌفبطً اٌزٞ ٠مغُ إٌّسٕٝ إٌٝ ِٕطمز١ٓ ٚرغّٝ ثّشزٍخ الاِزظبص شىً سلُ )

سرفبع ِشوض وزٍخ ٔزبئح وّسبٌٚخ ٌزفغ١ش رم١ًٍ ا Butterfly Parameterز١ث رسممذ فٟ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ  

اٌدغُ ٚص٠بدح اٌخطٛح ٚثبٌزبٌٟ ص٠بدح اٌغشػخ ار "اْ دسخخ ٔمً اٌدغُ رزٛلف ػٍٝ اسرفبع ِشوض اٌثمً فزىْٛ اٌغشػخ اوجش 

ػٕذِب رىْٛ ٘زٖ إٌمطخ فٟ ٚػغ ِٕخفغ ، الاِش اٌزٞ ٠مًٍ ِٓ ػضَ اٌمظٛس اٌزارٟ ار اْ عشػخ أٞ خغُ ٘ٛ ِمذاس لظٛسٖ 

ِٓ خلاي اٌٙذف اٌشئ١غٟ فٟ ٘زٖ اٌّشزٍخ  ، ايا(012-022: 9)1333انهاشًً :مًٍر يسه ) شح "اٌزارٟ إصاء اٌمٜٛ اٌّؤث

ٚ٘ٛ )رسم١ك عشػخ ِٕبعجخ ٌٍٛطٛي اٌٝ اسرفبع ِٕبعت أٞ ثّؼٕٝ اٌزٛاصْ فٟ ل١ُ إٌمً اٌسشوٟ ٌزىْٛ اٌمٛح ِٛخٙخ ٌٍّشازً 

 Single supportٚخؾ اٌذػُ اٌّفشد  ,Gait line lengthاٌزب١ٌخ ٌٙزٖ اٌّشزٍخ ٚلذ رسمك رٌه ِٓ خلاي ؽٛي خؾ اٌّش١خ

line,  ٚاخش ِٛػغAnt/post position,  ٓٚاخش رجب٠Ant/post variability,  ٟٚاٌزّبثً اٌدبٔجLateral 

symmetry,  ٟٚاٌزجب٠ٓ اٌدبٔجLateral variability,  ٓٚ٘زا ٠ؼٕٟ ِسبٌٚخ ثٕبء صخُ ٚعشػخ أفم١خ رسٛي إٌٝ اٌزساػ١ ،

 ٠غّر ٠ٚغبػذ ػٍٝ اوزغبة عشػخ ِس١ط١خ ٌٍزساػ١ٓ ثأػٍٝ ِب ٠ّىٓ .فٟ اٌّٙبسح ِّب 
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ٕٚ٘ب ردذس الإشبسح إٌٝ إْ إ٠مبع زشوخ الاداء اٌد١ذ ٠ٕجغٟ اْ ٠جذأ ِٓ اٌجطٟء اٌٝ الا٠مبع اٌغش٠غ ٚرٌه ثبْ رىْٛ اٌخطٛح اثطبء 

ذف اٌّشزٍخ ثّب ٠خذَ اٌمٛا١ٔٓ فٟ ثذا٠زٙب ِٚٓ ثُ رضداد عشػٙب ٚ٘زا ِب ٠ذي ػٍٝ ا١ّ٘خ اٌخطٛح الاخ١شح فٟ رسم١ك ٘

اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ ػٍٝ أزبج اٌمٛح اػٍٝ ِب ٠ّىٓ "فٕدذ إْ ِمذاس اٌمٛح اٌّغزخذِخ لاوزغبة خغُ عشػخ ِؼ١ٕخ رخزٍف ثبخزلاف 

 انهاشًً :مًٍر) ٚػغ اٌدغُ لجً اعزخذاَ اٌمٛح ٚ٘زا ِب ٠فغش ٌٕب أ١ّ٘خ اٌسشوبد اٌز١ّٙذ٠خ فٟ وث١ش ِٓ اٌفؼب١ٌبد اٌش٠بػ١خ"

. ٚ٘زا ٠ؼٕٟ اْ اٌؼ١ٕخ لذ زممذ أثٕبءاد ِٕبعت ِغ ِزطٍجبد اٌّشزٍخ فٟ أزبج لذسح ِٕبعجخ ار اْ ٘زا (192 :9)1333يسه 

الأثٕبء ٔبرح ِٓ ص٠بدح اٌّغبفخ الافم١خ ٌٍخطٛح ٚثبٌزبٌٟ ص٠بدح اٌفؼً اٌزأث١شٞ "ثُ رسم١ك اعشع أٔٛاع اٌسشوبد ار رغ١ش 

 .(91: 0،) :022انسًاعٍم) ٕسٕٟ"اٌزساػ١ٓ ثزؼد١ً ِزضا٠ذ ٚفٟ خؾ ِ

 

اٌضِٓ ػٕذ  –ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح Parameters ػشع ٔزبئح ل١ُ  1ـ  4

 ثبٌىشح اٌطبئشح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب: 6اٌخٍفٟ ٌّشوض  اٌؼشة اٌغبزكاداء ِٙبسح 
 (4اٌدذٚي )

 ّذسٚعخ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌ(٠Parametersج١ٓ ٚطف 
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 اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ د
 اٌّؼٍّبد

Parameters 

 اٌّؼبٌُ الازظبئ١خ

اٌٛعؾ 

 اٌسغبثٟ

الأسشاف 

 اٌّؼ١بسٞ
 الاخزلاف الاٌزٛاء اٌٛع١ؾ

اػٍٝ 

 ل١ّخ
 ادٔٝ ل١ّخ

1 
 دٚساْ اٌمذَ

Foot rotation, deg 

Left 13.61 8.58 11 0.38 10.10 54.4 33.00 

Right 34.4. 1.68 35 -0.8  15.50 38.8 6.00 

2 
 ػشع اٌخطٛح

Step width, cm 
Right/ Left ..85 1.38 ..00 3.01 1..83 31 6.00 

3 

 ؽٛي اٌخطٛح

Step length, cm (% of leg 

length) 

Left 83.10 1..66 86.5 -0.8  14.01 336 ..0 

Right 1..30 34.43 11.5 0.43 18.84 65 11.0 

4 
 صِٓ اٌخطٛح

Step time, sec 

Left 0.53 0.13 0.50 0.18 60.44 3.30 0.03 

Right 0.14 0.10 0.10 0.43 60.03 0... 0.03 

5 
 ِشزٍخ اٌزٛلف

Stance phase, % 

Left 1..61 31.15 18.4 0.05 15.50 68.. ..40 

Right 48.10 30.11 4..5 0.18 10.8. 68.4 18..0 

6 
 اعزدبثخ اٌسًّ

Load response, % 

Left 3.85 0.53 1.00 -0.4  1..1. 1.00 3.00 

Right 4.10 3.88 4.00 0.03 4..1. ..00 3.00 

7 
 اٌذػُ

Single support, % 

Left 11.4. 8.46 38.5 3.54 41.33 46.1 35.00 

Right 3..88 31.61 31 3.58 .5..6 51.3 3.60 

8 
 اٌزأسخر

Pre-swing, % 

Left 33.11 ..51 8.00 4.35 66.46 41.6 8.0 

Right 8.16 ..33 5.00 3.86 86.04 10 1.0 

9 
 ِشزٍخ اٌزأسخر

Swing phase, % 

Left 61.61 38.85 60.6 0.35 18..8 88 14.30 

Right 54.34 3..13 5. -0.1  13..8 85.5 33.00 

10 
 اٌذػُ اٌّضدٚج

Total double support, % 
Right/ Left 10.68 38.04 36.5 0.85 8..11 64.0 3.40 

11 
 ؽٛي اٌٛثجخ

Stride length, cm 
Right/ Left 60.60 18.80 51.0 0.04 4..68 88.0 3..00 

12 
 ٚلذ اٌٛثجخ

Stride time, sec 
Right/ Left 3.06 0.58 3.05 -0.18  55.10 3.88 0.30 

13 
 ا٠مبع اٌخطٛح

Cadence, steps/min 
Right/ Left .3.05 13.05 .1.0 -3.08  18.61 88 11.00 

14 
 اٌغشػخ

Velocity, km/h 
Right/ Left 8.45 1.44 8.50 0.04 15.80 35 5.00 

15 
 رجب٠ٓ اٌغشػخ

Variability of velocity, % 
Right/ Left 88.00 13.8. 300 -0.1 15.81 364 15.00 

ٌٍّزغ١شاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌخظبئض ِٕسٕٝ  Parameters( ل١ُ 4شخخ ٌٍؼ١ٕخ ٠ج١ٓ اٌدذٚي)فٟ ػٛء اٌج١بٔبد اٌّغزخ

، ٚارا ِب ػٍّٕب ٕ٘بن اٌؼشة اٌغبزكاْ الأعظ ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌٍسشوخ  رٍؼت دٚسا  وج١ش ٚفٟ خ١ّغ ِشازً اداء فٟ اٌمٛح 
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عزخذاِب ٌٍفش٠ك ، ٚوّب رُ ػشع اٌم١ُ ٚ٘ٛ الاوثش ااٌخٍفٟ  اٌؼشة اٌغبزكخظٛط١خ فٟ ٘زا إٌٛع ِٓ الاداء ٌّٙبسح 

ٌٍّزغ١شاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ ٌٍّٙبسح اػلاٖ ز١ث رىٛٔذ ِٓ ِزغ١شاد رؼًّ ِزدّؼخ ػٍٝ اوزغبة اٌطبلخ اٌسشو١خ ِٓ خلاي ل١ُ 

 ِزغ١شارٙب ِغ اٌؼٍُ أْ ؽج١ؼخ اٌغشػخ أثٕبء ٘زٖ اٌّشزٍخ ٟ٘ عشػخ أزمب١ٌخ ٚفك ِفِٙٛٙب ا١ٌّىب١ٔىٟ اٞ ٔمً اٌغشػخ ث١ٓ

 اخضاء اٌدغُ ػٓ ؽش٠ك اٌدزع ثُ اٌٝ اٌزساػ١ٓ فٟ ِٛاخٙخ اٌىشح ز١ث اْ اٌغشػخ رٍؼت دٚسا وج١شا فٟ ٘زٖ اٌّٙبسح . 

إْ ِب رغؼٝ ا١ٌخ اٌّزغ١شاد اٌّزسممخ ٘ٛ اٌٛاخت الأعبعٟ فٟ رس٠ًٛ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌج١ٛو١ّٕبر١ى١خ ِٓ اٌشخ١ٍٓ اٌٝ اٌزساػ١ٓ 

ّْ ٠زُ فٟ فزشح ص١ِٕخ ِٕبعجخ ٠ىْٛ رأث١ش اٌمٛح اٌّغزخذِخ أوجش ٠ٚزُ رٌه ِٓ خلاي إٌمً اٌسشوٟ ثشى ً عش٠غ ز١ث ٠ٕجغٟ أ

ِٚب ٠غؼٝ إٌٝ رسم١مٗ اٌلاػت ٘ٛ اٌٛطٛي  اٌؼشة اٌغبزكٚثبٌزبٌٟ اٌسظٛي ػٍٝ ٔز١دخ أفؼً، ٚإْ أُ٘ ِب ٠ىْٛ فٟ ِٙبسح 

 Stepٚصِٓ اٌخطٛح  Step lengthاٌخطٛح اٌىشح ٚ٘زا ٠زُ ِٓ خلاي رسم١ك ل١ُ خ١ذح ٌّزغ١شاد ؽٛي ٌؼشةاٌٝ اػٍٝ اسرفبع 

time,   ِٚشزٍخ اٌزٛلفStance phase ٌٝاٞ )ص٠بدح اٌزؼد١ً ف١ىْٛ ِٓ اٌؼشٚسٞ ر١ٌٛذ لٛح وج١شح فٟ ثذا٠خ اٌّشزٍخ إ ،

.ِّٚب ٠زج١ٓ  ( 913: 7)1339حسٍٍ، شاكر: قامى حسٍ وإًٌاٌ)ٔٙب٠زٙب ٌزسم١ك ِغبفخ أوجش رسذ إٌّسٕٝ ِٓ ل١ُ ٌمٛح اٌذفغ ( 

ْ ِدبي زشوخ اٌّغبس ٚاعغ ِّب ٠ؤدٞ اٌٝ الاعزفبدح ِٓ و١ّخ اٌطبلخ اٌسشو١خ اٌّىزغجخ ِٓ اٌّشازً اٌغبثمخ ٌزس٠ٍٛٙب اٌٝ أ

عشػخ زشو١خ ِٛخٙٗ اٌٝ اٌزساػ١ٓ أِب ارا وبْ اٌّغبس اٌسشوٟ ألً ثبٌزبٌٟ لذ ٠ؤثش فٟ فمذاْ خضء ِٓ اٌطبلخ اٌسشو١خ 

ّْ زشوخ اٌزاسػ١ٓ رىْٛ ٚازذح ػٕذ ِٛاخٙخ اٌىشح ٌزٌه لاثذ ِٓ الإشبسح إٌٝ أٔٗ وٍّب الزشثذ اٌّغبساد  اٌّىزغجخ ، ٚثّب أ

اٌسشو١خ فٟ اٌّٙبسح ِٓ اٌظس١ر وبْ رٌه أفؼً ٌض٠بدح الأغ١بث١خ ٚثّب إْ زشوخ اٌزاسػ١ٓ رىْٛ ٚازذح ػٕذ الاداء ٌزٌه ٔدذ أْ 

أفؼً ٌض٠بدح ؽٛي اٌزساع اٌّٛاخٙخ ٚثبٌزبٌٟ ص٠بدح وٍّب الزشثذ اٌزساػ١ٓ فٟ ِزغ١ش ِفظً اٌّشفك اٌٝ اٌّذ اٌىبًِ وبْ رٌه 

ٔظف اٌمطش ٚرسم١ك ٘ذف١ٓ أعبع١١ٓ ّ٘ب الأٚي ص٠بدح فٟ اٌغشػخ اٌّس١ط١خ اٌزٟ رشرجؾ اسرجبؽب ؽشد٠ب  ِغ ٔظف اٌمطش ٚاٌثبٟٔ 

 ٚطٛي اٌزساع اٌٝ أػٍٝ ٔمطخ رّبط ِغ اٌىشح ٚرسم١ك ٔمطخ اسرفبع ِٕبعجخ .

 –ٌٍّزغ١شاد اٌجب١ِٛ٠ىب١ٔى١خ ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح  Butterfly Parametersػشع ٔزبئح ل١ُ  4ـ  4

 ثبٌىشح اٌطبئشح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب:  6اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض  اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح 
 (5اٌدذٚي )

 ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ٕزى١خ اٌّذسٚعخ(٠Butterfly Parametersج١ٓ ٚطف 
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 اٌّزغ١شاد اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ د

 اٌّؼٍّبد

Butterfly 

Parameters 

 اٌّؼبٌُ الازظبئ١خ

اٌٛعؾ 

 اٌسغبثٟ

الأسشاف 

 اٌّؼ١بسٞ
 الاخزلاف الاٌزٛاء اٌٛع١ؾ

اػٍٝ 

 ل١ّخ
 ادٔٝ ل١ّخ

1 
 ؽٛي خؾ اٌّش١خ

Gait line length, mm 

Left 301.1 13.5 333 -0.4  10.8 355 41.0 

Right 88.1 18.8 86.0 -0..  11.. 311 18.0 

2 
 خؾ اٌذػُ اٌّفشد

Single support line, mm 

Left 11.4 13.8 1..0 1.8 6..1 313 13.0 

Right 41.8 36.8 41.0 1.5 18.. 333 13.0 

3 
 اخش ِٛػغ

Ant/post position, mm 
Right/ Left 308.5 16.1 331 -0.8  11.5 3.4 33.0 

4 
 ش رجب٠ٓاخ

Ant/post variability, mm 
Right/ Left 11.8 34.0 11.0 3.8 41.8 .6.0 31.0 

5 
 اٌزّبثً اٌدبٔجٟ

Lateral symmetry, mm 
Right/ Left 33..4 46.. 334 0.6 18.8 131 15.0 

6 
 اٌزجب٠ٓ اٌدبٔجٟ

Lateral variability, mm 
Right/ Left 8.8 1.0 33.0 -0.6  10.6 31.0 6.0 

7 
 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس

left force/N 

Max force 1 818.8 551.1 .81 1.5 58.5 1.10 14..0 

Max force 2 3146 145.8 3311 3.5 38.. 388. 843.3 

8 
 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ

right force/N 

 الظٝ لٛح

Max force 1 
3068 581.5 840 3.8 55.5 1.10 455.5 

 الظٝ لٛح

Max force 2 
3163 445.1 3383 1.6 11.. 1844 843.3 

9 
 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

 %left gait cycle 

 1دٚسح 

gait cycle1 
33.. 6.1 33.0 0.. 54.5 18.0 1.0 

 2دٚسح 

gait cycle1 
10.6 36.1 13.5 0.1 51.4 61.0 33.0 

10 
 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

 %right gait cycle 

 1دٚسح 

gait cycle1 
31.1 5.4 31.0 0.1 40.6 16.0 1.0 
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 2دٚسح 

gait cycle1 
11.. 33.. 11.0 -0.1  14.. 58.0 33.0 

11 

 الظٝ ػغؾ

max pressure 

N/cm^2 

Left 11.6 8.3 18.0 3.0 1..8 54.0 14.0 

Right 16.8 5.8 1..0 0.1 13.8 18.0 38.0 

 

 

 

 (5اٌشىً)

Butterfly Parameters)١ٕزى١خ اٌّذسٚعخ( ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو 

 Butterfly( اٌج١بٔبد اٌّغزخشخخ لأفشاد ػ١ٕخ اٌجسث ٠ٚزؼر ف١ٗ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌجب١ِٛ٠ىب١ٔى١خ ٠5ج١ٓ اٌدذٚي )

Parameters   ٚاٌزٟ رّثً ؽج١ؼخ اداء ٘زٖ اٌخٍفٟ  اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ اٌّؤثشح فٟ اداء ِٙبسح  –ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح

ِب ٠فغش ٌٕب اٌخظبئض اٌف١ٕخ ٚاٌّٙبس٠خ ٚاٌمٛا١ٔٓ اٌزٟ رسذد اٌٛاخت اٌسشوٟ ٌٍّٙبسح ػّٓ  اٌّٙبسح ِٚب اظٙشد إٌزبئح ٚ٘زا

 ِٛاطفبد اٌّٙبسح ٚادائٙب ٚفك الاعظ اٌؼ١ٍّخ ز١ث ٚخٛد اٌششٚؽ اٌمب١ٔٛٔخ ٌٍّٙبسح اٌزٞ اظٙش إٌزبئح ٌٍّزغ١شاد اٌّذسٚعخ .

ٚ٘ٛ ٚاػر فٟ ِٕس١ٕبد اٌمٛح إر ٠زّثً اٌذفغ الأٚي ِجزذأ ثمّخ وّب ارؼر أْ ٕ٘بن رجب٠ٓ فٟ ِمذاس اٌذفغ الأٚي ث١ٓ اٌلاػج١ٓ 

طغ١شح ٔغج١ب وّؤشش ٌٍمٛح رؼج١شا ػٓ اٌذفغ ثدضء ِٓ اٌمذَ )وؼت اٌمذَ( فٟ ز١ٓ رىْٛ اٌمٛح ِجزذأ ثمّخ اوجش رؼج١شا ػٓ 

عجت اٌسظٛي ػٍٝ ٘زٖ  ْ اٌجبزثٛؼضٚ ٠ٚ( ، 4اٌّؤشش وج١ش ٔغج١ب ٌٍمٛح ٚ٘زا ٠ؼٕٟ أْ اٌسشوخ ثذأد ثىبًِ اٌمذَ شىً سلُ )

 إٌزبئح ٚخبطخ فٟ اٌّشزٍخ اٌشئ١غ١خ إٌٝ أْ ٘زٖ اٌّزغ١شاد ٠زُ ف١ٙب رسم١ك ٘ذف اٌّٙبسح ا١ٌّىب١ٔىٟ ٚ٘ٛ رغدً اػٍٝ دسخبد

ٌٍّغزٜٛ فٟ ٘زٖ اٌّٙبسح ٚثّب اْ اٌؼ١ٕخ راد ِغزٜٛ ػبٌٟ فٟ الاداء ظٙشد اْ اغٍت اٌّزغ١شاد راد ا١ّ٘خ ٚػلالخ ثبٌٛاخت 

 ٚاٌزٟ رٙذف إٌٝ رأ١ِٓ اٌششٚؽ ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌلاسرمبء ثّغزٜٛ الاداء. اٌخٍفٟ اٌؼشة اٌغبزكبسح اٌسشوٟ ٌّٙ

رىْٛ ثذا٠خ ِزغٍغٍخ ٌّؤشش ٌٍمٛح ، ٚوزٌه  attack skill اٌؼشة اٌغبزكوّب رج١ٓ ِٓ ؽج١ؼخ خظبئض إٌّسٕٝ أْ ِٙبسح 

ْٛ ل١ّزٙب ِٛخجخ ٚرٌه ٠ٛػر أْ ِشزٍخ الأثٕبء أْ ثؼغ ِٕس١ٕبد اٌمٛح لا رىْٛ ف١ٙب ِشزٍخ الاِزظبص عبٌجخ ٌٚىٓ رى

 ٌّفبطً الاػت لظ١شح خذا .

ٚأظٙشد خظبئض إٌّسٕٝ اخزلافب ف١ّب ث١ٕٙب ِٓ ٔبز١خ رٛص٠غ اٌمٛح اٌّغدٍخ ػٍٝ إٌّسٕٝ ٚصِٓ رأث١ش٘ب ػٍٝ ؽٛي ِشازً   

ٌم١بط اٌمٛح ٚ٘زا  Scan footَ ِبعر اٌمذ Zebris ((Gait Analysisّٓ اٌسشوخ ػٍٝ خٙبص اٌؼشة اٌغبزمالأداء ٌّٙبسح 

 ِب ٠ش١ش إٌٝ الاخزلاف فٟ الأداء اٌفٕٟ ٌىً لاػت ، وّب ٠ظٙش اخزلافب فٟ لُّ إٌّس١ٕبد ٚصِٓ رأث١ش٘ب .

أْ لٛح اٌذفغ الأٚي ػٍٝ إٌّظخ رىْٛ الً ثىث١ش ِٓ لٛح اٌذفغ إٌٙبئٟ فٟ خ١ّغ الاداءاد ٌٙزٖ اٌّٙبسح ز١ث فٟ فزشح اٌذفغ   

٠زسمك ِٓ الاسرىبص ِجبششح ثٛاعطخ لذِب إٌٙٛع ٚاٌّشخسخ اٌسشو١خ ٌٍزساػ١ٓ ز١ث رز١ّض ٘زٖ اٌّشزٍخ إٌٙبئٟ ٚاٌزٞ 

ثخظبئض ١ِىب١ٔى١خ ِشزشوخ ٘ٛ رس٠ًٛ اردبٖ اٌضخُ الأفمٟ اٌٝ شجٗ ػّٛدٞ ِٓ خلاي اعزخذاَ الظٝ ِب ٠ّىٓ فٟ ِىٛٔبد 

 ٠ّىٓ ِٓ ل١ُ اٌمٛح اٌؼّٛد٠خ إٌّبعجخ . اٌمٛح ػٍٝ الأسع ٚاٌزٟ رؤٍ٘ٗ ٌلاعزؼذاد ٌٍٕٙٛع ٚرسم١ك الظٝ ِب

 

 

 

 



12 
 –ػشع ٔزبئح ِظفٛفخ الاسرجبؽبد اٌج١ٕ١خ ٌم١ُ اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ  ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح  6ـ  4

 ثبٌىشح اٌطبئشح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب: اٌخٍفٟ اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح 
 (.اٌدذٚي )

 ( ٌّظفٛفخ الاسرجبؽبد ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّذسٚعخ(٠Butterfly Parametersج١ٓ ٚطف 

 ِظفٛفخ الاسرجبؽبد

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس

left force/N 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ

right force/N 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

% left gait cycle 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ّ١ٌٍٓ

 %right gait cycle 

 الظٝ ػغؾ

max pressure 

N/cm^2 

 3الظٝ لٛح

Max force 1 

 1الظٝ لٛح

Max force 2 

 الظٝ لٛح

Max 

force 1 

 الظٝ لٛح

Max 

force 2 

 3دٚسح 

gait cycle1 

 1دٚسح 

gait cycle1 

 3دٚسح 

gait cycle1 

 1دٚسح 

gait cycle1 
Left Right 

 ؽٛي خؾ اٌّش١خ

Gait line length, mm 

0.73 0.47 0.56 0.58 0.44 0.46 - 0.62 0.53 0.63 0.72 

0.51 0.63 0.72 0.73 0.62- 0.49- ..0.42 0.45 -0.78 0.66 

 خؾ اٌذػُ اٌّفشد

Single support line, mm 

0.48 0.81 0.45 0.72 0.74 0.51 - 0.49 0.66 0.58 0.78 

0.65 0.54 0.82 0.81 0.59 0.75 - 0.66 0.68 0.49 0.47 

 اخش ِٛػغ

Ant/post position, mm 
-0.49 0.66 o.53 0.47 0.46 0.51 0.59 0.55 0.58 - 0.49 

 اخش رجب٠ٓ

Ant/post variability, mm 
0.52 0.83 0.49 0.82 0.72 0.61 0.44 0.74 0.59 0.59 

 اٌزّبثً اٌدبٔجٟ

Lateral symmetry, mm 
0.64 0.67 0.53 0.41 0.47 0.56 0.51 0.66 0.51 0.63 

 اٌزجب٠ٓ اٌدبٔجٟ

Lateral variability, mm 
0.82 0.45 0.62 0.43 0.28 0.85 0.59 0.48 0.51 0.52 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس

left force/N 

3 -0.15 -0.11 0.35 -0.1. -0.18 -0.84 0.86 0.54 0.73 

 3 0.82 0.65- 0.72- ..0.64 0.54 -0.83 0.87 0.69 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ

right force/N 

  3 0.56 0.44- 0.72- ..0.83 0.91 -0.48 0.76 

   3 - 0.73 0.54 0.44 0.72 0.33 0.52 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

 %left gait cycle 

    3 0.66 0.67 0.76 0.86 0.78 

     3 0.46 -0.48 -0.82 0.61 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ّ١ٌٍٓ

 %right gait cycle 

      3 0.47 0.66 0.48 

       3 0.55 0.56 

 الظٝ ػغؾ

max pressure N/cm^2 
        3 0.72 

 (.0.444( انجذونٍت = )R(، قًٍت ) 18( اياو درجت حرٌت )0.05) ≤)*( يعُىي عُذ َسبت خطأ 

ٌم١ُ اٌّزغ١شاد  Butterfly Parameters( اٌزٞ ٠ج١ٓ ٔزبئح ِظفٛفخ الاسرجبؽبد اٌج١ٕ١خ .ِٓ خلاي اٌدذٚي سلُ )  

ثبٌىشح اٌطبئشح. ٌٍٚزؼشف  اٌخٍفٟ اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح  –مٛح اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ  ف١ّب ث١ٕٙب ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌ

ػٍٝ اٌؼلالبد الاسرجبؽ١خ اٌج١ٕ١خ ث١ٓ ِزغ١شاد ِٕسٕٝ الظٝ لٛح ٌٍذفغ الأٚي ٚاٌثبٟٔ ِغ اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّمبعخ ف١ّب 

ٌلاِزظبص ٚألظٝ لٛح ٌٍذفغ إٌٙبئٟ ٚخذ أْ اٌم١ُ ث١ّٕٙب ، فمذ ارؼر أْ ل١ُ )س( اٌّسزغجخ ٌضِٓ ٚطٛي رأث١ش أدٔٝ لٛح 

اٌّسزغجخ فٟ ثؼغ اٌّزغ١شاد ٟ٘ اوجش ِٓ اٌم١ّخ اٌدذ١ٌٚخ ِّب ٠ذي ػٍٝ ٚخٛد ػلالبد ِؼ٠ٕٛخ ث١ٓ اٌّزغ١شاد ِغ ثغؼٙب ، 

 (.0.444( ٚاٌجبٌغخ )0.05( ِٚغزٜٛ ِؼ٠ٕٛخ )38رسذ دسخخ زش٠خ )

اٌزّبط اٌّزسمك ِغ إٌّظخ ٠ؼطٟ ِؤششا  ػٓ ِذٜ أذفبع اٌلاػت )اٌغشػخ  عجت ٘زٖ اٌؼلالبد أْ صِٓ  اٌجبزثْٛ  ٠ؼضٚ ٚ  

اٌزمشث١خ ٌّشوض ثمً اٌدغُ( ٠ٚط١ً ٘زا اٌضِٓ أٚ ٠مظش رجؼب  لإػبلخ اٌغشػخ الأفم١خ ، رٌه أْ اٌلاػت ٠سبٚي ػٕذ الظٝ أثٕبء 

اٌىج١شح رسزبج اٌٝ صِٓ رّبط وج١ش ٌىٟ ٠زُ  رس٠ًٛ اٌغشػخ الأفم١خ اٌٝ شجٗ ػّٛد٠خ ، ٚػٍٝ ٘زا الأعبط فبْ اٌغشػخ اٌزمشث١خ

إػبلخ اٌغشػخ الأفم١خ ٚرس٠ٍٛٙب اٌٝ شجٗ ػّٛد٠خ ٌٚزٌه فبْ اٌؼلالبد عزىْٛ ِؼ٠ٕٛخ ث١ٓ اغٍت اٌّزغ١شاد فضِٓ الاِزظبص 

ِٕخ ع١دبسٞ صِٓ الظٝ لٛح ػٕذ اٌزّبط ٚاْ اثش رٌه ع١ٕزمً ٌس١ٓ الظٝ لٛح فٟ اٌذفغ إٌٙبئٟ ، إػبفخ اٌٝ أْ خ١ّغ الأص

 ِشرجطخ ا٠دبث١ب  ِغ صِٓ اٌذفغ اٌىٍٟ وٛٔٙب أخضاء ِزٕبعمخ ِٚزشاثطخ ِغ ثؼؼٙب اٌجؼغ .

عجت ظٙٛس اٌؼلالبد الاسرجبؽ١خ اٌج١ٕ١خ اٌٝ أْ أدٔٝ لٛح ٌلاِزظبص ِٓ أزشج ٌسظبد   اٌجبزثْٛ  ٠ؼضٚ ثبلإػبفخ اٌٝ ِب رمذَ 

د اٌذفغ ٔز١دخ لاصد٠بد اٌسًّ اٌٛالغ ػٍٝ اٌشخ١ٍٓ اٌذافؼز١ٓ ٚاٌزٞ اٌّشزٍخ رأث١شا  فٟ ِغزٜٛ الأداء اٌفٕٟ ٚفٟ الأػذاد ٌّزطٍجب

٠زطٍت ص٠بدح اٌمٛح اٌّجزٌٚخ فٟ ٔٙب٠خ ِشزٍخ الاِزظبص ٌؼلالزٙب اٌّمٕٕخ ٚاٌّؤثشح فٟ ِدّٛع اٌمٛح اٌذافؼخ ، ٌزٌه ٔدذ٘ب 

شروتر )ُ ِزطٍجبد اٌّشزٍخ"اٌّؤثش الأُ٘ ػٍٝ ِغزٜٛ الأداء اٌفٕٟ ٚ٘زا ِب أوذد ػ١ٗ ثؼغ اٌّظبدس ثبػزجبس٘ب ِٓ أ٘

إػبفخ اٌٝ رٌه أْ ٘زٖ اٌؼلالخ خبءد ٌٕز١دخ ٚخٛد ل١ُ ل١ٍٍخ فٟ  ،(203-209: 10):139:كارل هاٌُسبازوفٍهذ وكٍرد

 ِشزٍخ الاِزظبص ٚرٌه ٌظغش اٌفزشح اٌض١ِٕخ فٟ ٘زٖ اٌّشزٍخ ٚاٌزٞ اثش ثبٌزبٌٟ ػٍٝ ل١ُ ِؼذلاد اٌمٛح.

ي رأث١ش أدٔٝ لٛح ٌلاِزظبص ٠زٛعؾ أصِبْ ِشزٍزٟ اٌذفغ الأٚي ٚإٌٙبئٟ ٚ٘زا اٌضِٓ اٌٝ أْ صِٓ ٚطٛ  اٌجبزثْٛ ؼ١ف ٠ٚ  

لاْ اٌذفغ ِض٠ح ِٓ زبطً اٌؼشة اٌغبزمُِٙ خذا  فٟ ػ١ٍّخ اٌذفغ فٟ ٔٙب٠خ اٌؼًّ ػٍٝ ِبعر اٌمذَ ثبٌٕغجخ لأداء ِٙبسح 

ئ ٌسبٌخ اٌدغُ رسذ رأث١ش اٌمٛح ٠شرجؾ اسرجبؽ ( "أْ اٌزغ١١ش اٌّفبخ3881ػشة اٌمٛح ثبٌضِٓ ٚفٟ ٘زا ٠ؤوذ ؽٍسخ زغبَ اٌذ٠ٓ)
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ٌزٌه فبْ صِٓ ِشزٍخ الاِزظبص ع١ٛاصٞ صِٓ اٌذفغ ،(222: 6)1339حساو انذٌٍ :طهحت)ِجبشش ثؼٕظش اٌضِٓ"

إٌٙبئٟ ٚاٌزٞ ٠ؤثش ثبٌزبٌٟ ػٍٝ صِٓ اٌذفغ اٌىٍٟ ٌزٌه ٠دت أْ ٠سشص اٌلاػت ػٍٝ رضآِ اعزخذاَ اٌمٛح ٚرغخ١ش٘ب ِٓ خلاي 

ٌّذ إٌّبعت ٚٔمٍٙب ػجش ِفبطً اٌدغُ ػّٓ أغ١بث١خ اٌسشوخ صِب١ٔب  ِٚىب١ٔب  ٚاْ أٞ ػذَ رٛافك فٟ رٌه ِثً اٌثٕٟ اٌثٕٟ ٚا

 اٌّجىش أٚ اٌّزأخش ٠ؼٕٟ ػ١بع ٌٍمٛح.

١ُ اٌضِٓ أٚ لٛح اٌذفغ خلاي اٌسشوخ وٍّب اصدادد ل-اْ اٌؼلالبد وبٔذ رذي ػٍٝ اصد٠بد ِمذاس رأث١ش اٌمٛح اٌجبزثْٛ شٜ ٚاخ١شا ٠

اٌمٛح اٌّغدٍخ ػٍٝ إٌّسٕٝ ، ٌزٌه فبْ اٌلاػت اٌّؼذ اػذادا  خ١ذا  ٠سمك ِغبزخ اوجش ػٓ أخش غ١ش ِؼذ ؽجمب  ٌمذسرٗ اٌؼب١ٌخ فٟ 

، ٠ٚذي ٘زا )، .The Official FIVB. The Coach, , 2000 (29: 6) رسم١ك اٌمٛح اٌّسشوخ ٌٗ خلاي فزشح ص١ِٕخ ِسذدح

 اٌٝ ٔٙب٠زٙب ٠سمك ِسزٜٛ اوجش رسذح اٌض١ِٕخ ٚاْ ِٓ ٠جزي الظٝ لٛح ِّىٕخ ِٓ ثذا٠خ اٌسشوخ ػٍٝ اصد٠بد فٟ ِمذاس رأث١ش اٌمٛ

ػٍّب  أْ ِغبزخ ِب رسذ إٌّسٕٝ رضداد رجؼب  ٌىجش اٌمٛح ،  (001: 13)،1397عبذ انًُعى :مىمٍ )واخروٌ( )إٌّسٕٝ"

 .(0:2: 2)،1396انشٍخ :يحًذ ٌىمف )اٌّطٍمخ"

 

ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ   Butterfly Parametersلاسرجبؽبد اٌج١ٕ١خ ٌم١ُ ػشع ٔزبئح ِظفٛفخ ا 8ـ  4

 ثبٌىشح اٌطبئشح ٚرس١ٍٍٙب ِٕٚبلشزٙب: اٌخٍفٟ اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح  –ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح 

 (8اٌدذٚي )

 خ اٌّذسٚعخ( ٌّظفٛفخ الاسرجبؽبد ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١(٠Butterfly Parametersج١ٓ ٚطف 

 ِظفٛفخ الاسرجبؽبد

 اٌزّبثً اٌدبٔجٟ

Lateral 

symmetry, 

mm 

 اٌزجب٠ٓ اٌدبٔجٟ

Lateral 

variability, 

mm 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس

left force/N 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ

right force/N 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

% left gait cycle 

ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ 

ٓ١ّ١ٌٍ 

 %right gait cycle 

 الظٝ ػغؾ

max pressure 

N/cm^2 

Right/ Left Right/ Left 

  3الظٝ لٛح

Max 

force 1 

  1الظٝ لٛح

Max 

force 2 

 الظٝ لٛح

Max 

force 1 

 الظٝ لٛح

Max 

force 2 

 3دٚسح 

gait 

cycle1 

 1دٚسح 

gait 

cycle1 

 3دٚسح 

gait 

cycle1 

 1دٚسح 

gait 

cycle1 

Left Right 

 ؽٛي خؾ اٌّش١خ

Gait line length, mm 

-0.84 0.65 0.76 0.39 0.05 0.31 -0.49 -0.54 -0.48 -0.45 0.57 -0.44 

-0.54 -0.28 0.11 -0.06 0.15 -0.64 -0.86 -0.58 0.46 0.74 0.59 -0.74 

 خؾ اٌذػُ اٌّفشد

Single support line, mm 

0.76 0.56 -0.49 0.42 -0.06 0.73 -0.65 0.73 0.84 -0.48 -0.64 -0.49 

0.74 -0.74 0.66 -0.72 -0.75 -0.56 0.53 -0.49 -0.47 -0.74 -0.66 0.65 

 اخش ِٛػغ

Ant/post position, mm 
0.46 -0.56 -0.87 -0.58 -0.77 0.55 0.78 0.61 0.45 -0.72 0.87 0.77 

 اخش رجب٠ٓ

Ant/post variability, mm 
0.12 -0.34 0.01 0.18 -0.11 0.11 0.24 -0.09 -0.13 -0.01 -0.33 0.13 

 اٌزّبثً اٌدبٔجٟ

Lateral symmetry, mm 
3 0.18 0.11 0.28 0.19 -0.20 0.05 0.28 -0.17 -0.10 -0.13 0.31 

 اٌزجب٠ٓ اٌدبٔجٟ

Lateral variability, mm 
 3 0.09 0.28 0.24 0.19 -0.35 -0.04 -0.18 -0.08 -0.06 0.23 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ٌغبس

left force/N 

  3 0.00 0.73 -0.83 -0.74 0.17 -0.29 -0.13 -0.22 0.03 

   3 -0.49 0.41 0.15 0.39 -0.81 -0.76 -0.58 0.83 

 اٌمٜٛ ٌٍشخً ا١ّ١ٌٓ

right force/N 

    3 -0.20 -0.45 0.11 -0.20 -0.02 -0.15 -0.15 

     3 -0.00 0.16 -0.12 -0.24 0.10 0.18 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ٌٍغبس

 %left gait cycle 

      3 0.13 0.07 0.01 0.05 -0.16 

       3 0.24 -0.31 0.37 0.02 

 ٔغجخ دٚسح اٌّش١خ ١ّ١ٌٍٓ

 %right gait cycle 

        3 0.09 0.67 -0.16 

         3 -0.16 -0.43 

 الظٝ ػغؾ

max pressure 

          3 -0.07 

           3 

 (.0.444( انجذونٍت = )R(، قًٍت ) 18جت حرٌت )( اياو در0.05) ≤)*( يعُىي عُذ َسبت خطأ 

 Butterfly( اٌج١بٔبد اٌّغزخشخخ لأفشاد ػ١ٕخ اٌجسث ٠ٚزؼر ف١ٗ ل١ُ ٔزبئح ِظفٛفخ الاسرجبؽبد اٌج١ٕ١خ ٌم١ُ ٠8ج١ٓ اٌدذٚي )

Parameters  ثبٌىشح  فٟاٌخٍ اٌؼشة اٌغبزكاٌضِٓ ػٕذ اداء ِٙبسح  –ٌٍّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ  ٌخظبئض ِٕسٕٝ اٌمٛح

اٌطبئشح ز١ث وبٔذ ؽج١ؼخ ٚخظبئض اٌؼ١ٕخ رٙذف اٌٝ رسم١ك ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ اٌّثٍٝ ، ِغ ِشاػبح خظبئض 

اٌزٛخ١ٗ اٌّثبٌٟ ٌلاداء فٟ اٌّٙبسح ثس١ث ٠ؼىظ الاعزغلاي اٌد١ذ ٌٍّجبدئ ا١ٌّىب١ٔى١خ ٚ٘زا ِب ػٙش ِٓ خلاي اٌؼلالبد الاسرجبؽ 

ِٓ ٔزبئح رٙذف إٌٝ دساعخ اٌسشوخ ِٓ خلاي ػًّ افشاد ػ١ٕخ اٌجسث ػٍٝ اٌجبزثْٛ سٚعخ ، ِٚب خبءد ثٗ اٌج١ٕ١خ ٌٍّزغ١شاد اٌّذ

ثُ رسذ٠ذ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌّؤثشح فٟ اٌسشوخ رسذ٠ذا  و١ّب  فّثلا   Scan footِبعر اٌمذَ  Zebris ((Gait Analysisخٙبص 

أفؼً أعٍٛة ٌّؼبٌدخ اٌّزغ١شاد اٌزٟ ٠ش٠ذ اٌّذسة أٚ اٌلاػت أخشاء٘ب  رسذ٠ذ ل١ُ اٌّزغ١شاد اٌّذسٚعخ ٌٍّشازً رسذ٠ذا  و١ّب  ٘ٛ
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عجت ٘زا اٌؼلالبد ٠ؼٛد إٌٝ أْ اٌٙذف اٌزٞ ٠ٕظت فٟ   اٌجبزثْٛ  ٠ؼضٚ ٚ ،(099 :9)1333انهاشًً :مًٍر يسه ) ػٍٝ الأداء

ِىب١ٔخ الاززفبظ ثمذس وج١ش ِٕٙب أثٕبء اٌذساعبد اٌزس١ٍ١ٍخ ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌسذ٠ثخ ٘ٛ و١ف١خ اٌسظٛي ػٍٝ اوجش ؽبلخ ١ِىب١ٔى١خ ٚإ

ِشزٍخ إٌٙٛع ، ٚاٌطبلخ ٠ّىٓ اٌسظٛي ػ١ٍٙب ِٓ ص٠بدح اٌشوؼخ اٌزمش٠ج١خ ٚعشػخ زشوخ الأؽشاف ثس١ث لا ٠ىْٛ فمذاْ وج١ش 

ٚ٘زا ِب ٠خذَ ( .Lees, A.Abiomechanical Assessment of Individual , 1999(033 :17) ٌٍطبلخ ا١ٌّىب١ٔى١خ

 1ثبردبٖ ِشوض  1ّٓ اٌسشوخ ِٓ ِشوض اٌؼشة اٌغبزمٌٕٙٛع ثبٌضا٠ٚخ إٌّبعجخ ٚاٌٛلذ إٌّبعت لأداء ِٙبسح اٌلاػت ِٓ ا

 ػٍٝ ازغٓ ٚخٗ .

ٚرؼذ الأثٕبءاد ِّٙخ ٌز١ٌٛذ لٛح ٔٙبئ١خ خ١ذح فؼلا ػٓ أٔٙب فٟ ِفظً اٌشوجخ رؤدٞ إٌٝ ص٠بدح عشػخ اٌسشوخ ٚاٌدغُ لجً     

٠ىْٛ الأثٕبء وج١شا  لأٔٗ ٠ؤدٞ إٌٝ رٕبلض فٟ اٌطبلخ اٌسشو١خ ٚص٠بدح صِٓ إٌٙٛع لاْ  اٌزّبط ٚثؼذٖ ، ِغ ِشاػبح أْ لا

الأثٕبء ٠ؤدٞ اٌٝ اثزؼبد ِسبٚس اٌذٚساْ ٌّفبطً اٌشخً اٌذافؼخ ػٓ خؾ ػًّ لٛح اٌدبرث١خ ف١ضداد ثزٌه ػضَ لٛح اٌدبرث١خ ػٍٝ 

ٚثبٌزبٌٟ فبْ اٌطبلخ وٍٙب أٚ خضء وج١ش ِٕٙب لذ رُ اعزخذاِٙب  اٌؼؼلاد اٌّبدح اٌزٟ رؼًّ ػٍٝ ِمبِٚخ ٘زا اٌؼضَ ٚاٌزغٍت ػ١ٍٗ

لإ٠مبف اٌثٕٟ ، أٞ أْ اٌلاػت لا ٠غزط١غ اعزثّبس اٌمٛح ثبٌّذ اٌغش٠غ ٚاٌفؼبي ِٓ خلاي ٌسظخ اٌزشن ِّب ٠ؤدٞ إٌٝ إثمبء ِشوض 

 ثمً اٌلاػت فٟ ِغزٜٛ ِزذٟٔ.

١ٍٍخ( ٠ىْٛ خؾ ػًّ ٚصْ اٌدغُ ِزدٙب  إٌٝ الأعفً ، فؼٕذِب ٠جذأ إػبفخ إٌٝ ِب رمذَ أْ فٟ ٘زٖ اٌّشزٍخ )ِشزٍخ اٌمٛح اٌم  

اٌدغُ ثبٌٙجٛؽ إٌٝ الأعفً رذس٠د١ب ِٓ خلاي أثٕبء ِفظً اٌشوجخ ٌٍشخً اٌذافؼخ فأْ اٌمٛح اٌزٟ رؼًّ ثبردبٖ الأعفً ٟ٘ ٚصْ 

فؼً الأسع ف١ىْٛ الً ِٓ ٚصْ اٌدغُ ِؼبفب أ١ٌٗ اٌمٛح اٌّغزخذِخ ثبردبٖ الأسع ٚثزٌه ٠زدٗ اٌدغُ ٔسٛ الأعفً إِب سد 

اٌدغُ ، ِٚٓ ٕ٘ب ٔغزٕزح أٗ ػٕذِب ٠ىْٛ ٚػغ اردبٖ اٌدغُ إٌٝ الأعفً رىْٛ لٛح سد فؼً الأسع الً ِٓ لٛح ٚصْ اٌدغُ 

( "٠دت أْ ٠ىْٛ اٌدغُ فٟ ٚػغ ػّٛدٞ ٚػٍٝ خؾ 3881ٌٚزٌه عزىْٛ اٌمٛح ل١ٍٍخ ، ٚفٟ ٘زا ٠ؤوذ ٚد٠غ ٠بع١ٓ اٌزىش٠زٟ )

 . (122 ::)،1339انتكرٌتً :ودٌع ٌامٍٍ )ه لاْ اٌٛػغ اٌؼّٛدٞ ٠ؤٍ٘ٗ ٌزسم١ك لٛح افؼً"رأث١ش اٌمٛح ٚرٌ

ٚخلاطخ ِب رُوش أْ اٌم١ُ اٌم١ٍٍخ ٌٍمٛح فٟ ٘زٖ اٌّشزٍخ زظٍذ ٔز١دخ الأثٕبء فٟ ِفظً اٌشوجخ ٚاٌؼًّ ثبردبٖ اٌدبرث١خ   

 الأسػ١خ ٚاٌزٞ اثش ثبٌزبٌٟ ػٍٝ ل١ُ ِؼذي اٌمٛح . 

عجت ٘زٖ اٌؼلالخ إٌٝ اعزخذاَ اٌّغبس اٌسم١مٟ ٌٍمٛح ثٛاعطخ خ١ّغ اٌّفبطً اٌّشزشوخ فٟ اٌؼًّ اٌؼؼٍٟ ْٛ اٌجبزث ٠ؼضٚ ٚ  

ٚاٌزٛل١ذ اٌغ١ٍُ ٌٙب ٌزسذ٠ذ اٌّغبس اٌظس١ر ٌّشوض ثمً خغُ اٌلاػت ٚصا٠ٚخ ؽ١شاْ اٌدغُ ٌٍٛطٛي اٌٝ اػٍٝ ٔمطخ ِّىٕخ 

 وٟ .ثبٌضا٠ٚخ إٌّبعجخ ٌزسم١ك اٌذلخ فٟ أدبص اٌٛاخت اٌسش

 . الأعزٕزبخبد ٚ اٌزٛط١بد 5

 الأعزٕزبخبد : 3ـ 5
إٌٝ  اٌجبزثْٛ فٟ ػٛء ٔزبئح اٌجسث ٚرس١ًٍ اٌج١بٔبد إزظبئ١ب اٌزٟ رُ اٌسظٛي ػ١ٍٙب ِٓ خلاي اٌزظ٠ٛش اٌفذ٠ٛٞ ، رٛطً 

 الاعزٕزبخبد ا٢ر١خ :

اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ لاداءاد ٌّٙبسح أْ لٛح اٌذفغ الأٚي ػٍٝ إٌّظخ رىْٛ الً ثىث١ش ِٓ لٛح اٌذفغ إٌٙبئٟ فٟ خ١ّغ ا .3

 .6ِٓ ِشوض 

اٌؼشة اٌغبزك ٕ٘بن اخزلاف فٟ خظبئض إٌّس١ٕبد اٌّغدٍخ فٟ الاداء ٚصِٓ رأث١ش٘ب ػٍٝ ؽٛي ِشازً اٌخطٛح ٌّٙبسح  .1

 ػٍٝ خٙبص ِبعر اٌمذَ . 6اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض 

غٍخ اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ اٌّزىٛٔخ فٟ ٟ٘ اٌغٍ Zebris  ((Gait Analysisٌّٕظِٛخ   Scan  footإْ خظبئض ِٕس١ٕبد  .1

 اٌّٙبسح اٌزٟ رىْٛ ِشرجطخ ػٓ ؽش٠ك اٌّفبطً ثغجت اسرجبؽٙب ثبلأسع.

٠ّىٓ اٌىشف ػٓ اٌغشػخ اٌسشو١خ اٌزٟ رظبزت أداء ٘زٖ اٌّٙبسح ثّدشد اٌىشف ػٓ ِمبد٠ش اٌّزغ١شاد فٟ إٌّسٕٝ الاٚي  .4

أث١ش الأٚي ٠زأثش اٌثبٟٔ ٚثبٌزبٌٟ ٠زّىٓ ِٓ ٚػغ اٌسٍٛي إٌّبعجخ ػٕذ الأداء ِٓ خلاي اسرجبؽ اٌم١ُ اٌّذسٚعخ ثشىً رزبثؼٟ فجز

 ٌٙزٖ اٌّشىلاد.

ِٓ خلاي لّخ إٌّسٕٝ اٌثبٟٔ فٟ رسم١ك  فٟ رسم١ك الاسرفبع إٌّبعت إْ ص٠بدح ل١ُ ِزغ١ش اٌضِٓ ٌلاػت ٌٗ رأث١ش عٍجٟ .5

 اسرفبع ٔمطخ اٌٛسن ٌسظخ أدبص اٌٛاخت اٌسشوٟ.

 اٌزٛط١بد : 1ـ  5
 اٌجبزثْٛ ِٚب اعفش ػٕٗ اٌزس١ًٍ اٌسشوٟ رُ ٚػغ ثؼغ اٌزٛط١بد اٌزٟ ٠بًِ  اٌجبزثْٛ ء اٌذساعخ اٌزٟ لبَ ثٙب فٟ ػٛ      

فٟ  اٌمطش اٌؼشالٟ ٟٚ٘  اٌخٍفٟالاعزفبدح ِٕٙب لذس الاِىبْ فٟ عج١ً اٌٛطٛي اٌٝ ِغز٠ٛبد ػب١ٌخ فٟ ِٙبسح اٌؼشة اٌغبزك 

 وبلارٟ :

١ٓ ا١ٌّىب١ٔى١خ ٌخظبئض ِٕس١ٕبد اٌّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ اٌّزسممخ ٌّٙبسح ػشٚسح اػزّبد اٌّذسث١ٓ الأعظ ٚاٌمٛأ .3

 وّجذأ ١ِىب١ٔىٟ ٠ّىٓ رطج١مٗ ِٓ خلاي اٌززجغ ا١ٌّىب١ٔىٟ.6اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ِشوض 

 6شوض اٌؼشة اٌغبزك اٌخٍفٟ ِٓ ٌٍِّزغ١شاد اٌجب٠ٛو١ّٕبر١ى١خ ػٕذ اداء ِٙبسح   Scan  footرمغ١ُ خظبئض إٌّس١ٕبد  .1

إٌٝ ِٕبؽك ٠ؼطٟ فّٙب  أٚػر ٌخظبئض ِٚزطٍجبد ثذا٠خ اٌّشزٍخ ِٓ ٔٙب٠زٙب ٚػلالخ وً ِٕٙب ثبلأخشٜ فٟ ِغزٜٛ الأداء 

 اٌفٕٟ .
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أْ دساعخ ل١ُ اٌمٛح اٌّغدٍخ ٚصِٓ رأث١ش٘ب فٟ خظبئض إٌّسٕٝ دْٚ ػلالزٙب ثبٌّزغ١شاد اٌج١ِٛ١ىب١ٔى١خ اٌظب٘ش٠خ  .1

ش ِٛػٛػٟ ٌّغزٜٛ الأداء ِٚىبِٓ أخطبئٗ ، إر ٠دت اٌدّغ ث١ٓ اٌدبٔج١ٓ اٌٛطفٟ اٌّشافمخ ٌٙب ٠ٛطٍٕب إٌٝ رم٠ُٛ غ١

 ٚاٌغججٟ فٟ رم٠ُٛ الأداء .

ػشٚسح اػزّبد الأعظ ٚاٌؼٛاًِ ا١ٌّىب١ٔى١خ اٌّّٙخ ٌخظبئض إٌّس١ٕبد فٟ لأخغبَ اٌّمزٚفخ ٚاٌزٟ رّثٍذ فٟ وغش  .4

 اٌفٕٟ ثّب ٠ٕغدُ ٚاٌٛاخت اٌسشوٟ اٌّطٍٛة. الارظبي ٌزسم١ك ِغبس ؽ١شاْ ِثبٌٟ ٠زٕبعت ِغ ِزطٍجبد الأداء

اٌؼًّ ػٍٝ رط٠ٛش خظبئض إٌّس١ٕبد ِٓ خلاي اٌمٛح الأفدبس٠خ ٌؼؼلاد اٌشخ١ٍٓ ِٓ اخً اٌسظٛي ػٍٝ ِزغ١شاد خطٛح  .5

 عش٠غ اػزّبدا  ػٍٝ ِجذأ اٌفؼً ٚسد اٌفؼً .

خ اٌسب١ٌخ ٌٍٛطٛي إٌٝ الأداء الأِثً ػشٚسح ٚػغ ِٕب٘ح رذس٠ج١خ ِزخظظخ ِٚغزٕذح ػٍٝ اٌزس١ًٍ اٌج١ِٛ١ىب١ٔىٟ ٌٍذساع .6

 ِٓ ز١ث رسغ١ٓ اٌٙذف ا١ٌّىب١ٔىٟ ٌطداء .

اٌزأو١ذ ػٍٝ إخشاء اخزجبساد اٌزس١ًٍ اٌسشوٟ ٌخظبئض إٌّس١ٕبد ثشىً ِغزّش ٚػٍٝ فزشاد ِٕزظّخ لاعزخشاج ِزغ١شاد  ..

 اٌّذسة.ؼٕذ رطج١ك اٌجشٔبِح اٌّغزخذَ ِٓ لجً اٌؼشة اٌغبزمالأداء الأعبع١خ اٌخبطخ ثّٙبسح 

 

 اٌّظبدس ٚاٌّشاخغ

 : اٌّذخً اٌٝ اٌجسث فٟ اٌؼٍَٛ اٌغٍٛو١خ ، اٌش٠بع ، ِىزجخ اٌؼجى١بْ .3885اٌؼغبف :طبٌر زّذ .3
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 شٛسح، خبِؼخ اٌجظشح.ٚاٌّغزم١ُ ثبٌىشح اٌطبئشح، سعبٌخ ِبخغز١ش غ١ش ِٕ
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خ اٌخطوووف. أؽشٚزوووخ .دساعوووخ اٌؼلالوووخ ثووو١ٓ ثؼوووغ اٌّزغ١وووشاد اٌجب١ِٛ٠ىب١ٔى١وووخ فوووٟ سفؼووو3881اٌزىش٠زوووٟ :ٚد٠وووغ ٠بعووو١ٓ .5

 دوزٛساٖ،و١ٍخ اٌزشث١خ اٌش٠بػ١خ ،خبِؼخ ثغذاد،.

 .ا١ٌّىب١ٔىب اٌس٠ٛ١خ ، اٌمب٘شح  : داس اٌفىش ٌٍطجبػخ ،.3881زغبَ اٌذ٠ٓ :ؽٍسخ .6

.ِجووبدئ الأعووظ ا١ٌّىب١ٔى١ووخ ٌٍسشوووبد اٌش٠بػوو١خ ، ػّووبْ:داسا ٌفىووش ٌٍطجبػووخ 3888زغوو١ٓ، شووبوش: لبعووُ زغووٓ ٚإ٠ّووبْ ..
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