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�� ���$) $�( ��!/�� .�� �� �&��*� �� #���� C���$4 _�!64 ��< P�D
C�	
 :  

)9(  322���� ),,,,( 11111

����

� Y  
�W���() ,sd ��� �  �3 � _2�A� 7��������� �����

����
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�� Y�!���6/ Y"( 0��������� #�� �� ���$) �!� �
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 7��������� #��G4 0h��G� 7�"�(��) � �"����� ���
� �� � F��
�M��� �����$4$�)10 (���� Y��!	�=.  

  

3- :��� 
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 ����D m�
 �� �� #��4�

,��� K�
�4 V���� ��!/�� .,��� �� #�&�
 ����D ���
� 7��� �!��� ��
#�&�
 ����D ���)�� � C�A�� Y&�; gF��*� Y�� P<F)�$GA�-����� (

�� �)C�2�A�-C�2�A���e (���` nG�� . ����D ���)�� �G� #����
�� �B��� C�A�� 7�M) Y&�; gF��*� � #�&�
���`.  

  
3-1 *<J�# �"��
  

�� ����
C�A�� �� #�&�
����D 7��` �� 0�M) ���6( 7��� 7����� 7��
���� �$(� ���)�� 0 C�2�A� #�&�
����D �#�&�
����DC�2�A���e .

Y&�; 0C�2�A����)���� Y&�; 7����J�� 0Y
�� � Y�*�$� !	��� ����
������D!	/��  �&�0C�2�A���e���)���� �$X�� �4���
 �� ���M) 
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�� ���� �� <�� �2�; �� ��������)��!�� . #��G4 ����2� 0���)�� #����

�� ���	�� 7���M) ,!/ ,�<  t�9'4 �$>	� �� 7����� Z$�� <� a��)
�� ,��@��� ����2� ���"�,��� u[+� 7��� �&� 0!�$/ �� ���	�� 7��

!���` ��� ,��@��� 07����� Z$�� _)��.  ��$"@� !*� <� ���)�� #��
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