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2D(cm) = FWSE(rad) × RF(cm)
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1ns
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1ns
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1ns
10

1ns
223

1ns
53520

149745

C.V.45

( <05/0p) غير معىي دار ns درصد                 5معىي دار در سطح * 

 ضريب تغييرات .C.V درصد              1معىي دار در سطح ** 

 
 2*

a741

b1222

1a1912

2a6711

a5711

a2812

مياوگيه َا براي َر عامل آزمايطي کٍ داراي حريف مطابٍ َستىد در سطح *

. درصد، اختلاف معىي داري ودارود1احتمال 
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Marchant et al.2002
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خطا در اودازٌ گيري عامل آزمايص 

( ٪)طًل 

روش مورد استفاده در اندازه گيري طول 

GPS a 27/14 

 b01/4ساماوٍ بٍ کاررفتٍ در ايه تحقيق  

سرعت پيشروي 

 a8/7 سىگيه 1استفادٌ از دودٌ 

 a4/10 سىگيه 2استفادٌ از دودٌ 

طول مسير 

 a4/11 متر 10

 ab4/9 متر 50

 b5/6متر 100

 مياوگيه َا براي َر عامل آزمايطي کٍ داراي حريف مطابٍ َستىد در *

 درصد اختلاف معىي داري ودارود1سطح احتمال 

GPS

DGPS

Godwin et al.1999Lee et al.2005

DGPS

 
 5*

 (m)طًل مسير  

 100 50 10ريش اودازٌ گيري طًل 

GPS d 8/18 c 15 b 9/8 

استفادٌ از ساماوٍ طراحي 

ضدٌ  

a 4 a 8/3 a 1/4 

 مياوگيه َا در کل جديل کٍ داراي حريف مطابٍ َستىد در سطح احتمال *

درصد بر اساس آزمًن داوکه اختلاف معىي داري ودارود 1

1

2GPS

GPS
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