
⌫ 
(Navigational Simulator) 

    
 

 
 
 การจําลองเหตุการณอยางใดอยางหนึ่งเพ่ือใชฝกหรือใชสอนนักเรียน เปนวธิีการเรียนรูแบบหนึง่
ที่ชวยใหนักเรียนหรือผูที่ไดเขารับการฝกกับการจําลองเหตุการณดังกลาว เขาใจ สามารถนํา
ความรูที่เรียนทางทฤษฎีรวมทั้งการแนะนําเพิ่มเติม จากครูฝกมาประยุกตใชแกไขปญหาสถานการณ  
ที่ถูกจําลองขึน้มาไดอยางถกูตองมีเหตุผลเหมาะสมตามหลักวิชาการ  ประการหนึ่งการฝกจําลองเหตกุารณ    
อาจใชเปนวธิกีารฝกเพื่อมุงหวังใหผูเขารบัการฝก จดจําเพิ่มความชํานาญเกิดความคุนเคยกอนการ
ปฏิบตัิจริง  การจําลองเหตกุารณตาง ๆ สําหรับการฝกในแตละสถานการณน้ันมิใชเกมสหรือการแขงขัน
เอาชนะกันระหวาง ผูฝกและครฝูก  แตเปนการสรางเสริมความรู ประสบการณ ทักษะ  ดังน้ันทั้งผูฝก
และครฝูกตองมีความเขาใจวัตถุประสงคในการฝกทีต่รงกัน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การเจริญเตบิโตอยางรวดเรว็ของเทคโนโลยีมีสวนอยางมากในการผลักดันใหเกิดการพัฒนา 

ปรับปรุง  การสรางเครื่องฝกจําลองเหตุการณตาง ๆ ที่สามารถจําลองเหตุการณไดดูสมจริงเหมือนผูฝก
เขาไปอยูในเหตุการณน้ัน ไมใชเฉพาะสวนเครื่องฝกในสวนของครฝูกซึ่งเปนสวนสําคัญมีการพัฒนาเทคนิค 
รูปแบบการสอนเพื่อใหสอดคลองกับเครือ่งฝกที่มีพัฒนาการขึ้นไปเทานั้น เครือ่งฝกจําลองเหตุการณยัง
ถูกออกแบบและสรางขึ้นมาเพื่อใชฝกตามวัตถุประสงคที่ตองการ ทั้งที่เปนเครื่องฝกทางทหารและทาง  
พลเรือนซึง่อาจมีลักษณะองคประกอบของเครื่องฝกที่คลายคลึงกนั แตการจําลองสถานการณแตกตางกัน
ออกไป   เชน  เครื่องฝกจําลองการบิน (Flight Simulator) 

การจําลองเหตุการณ 
สถานการณ และการ
แนะนําแกไขจากการ
ฝก 

ผูเขารับการฝก 
ความรู/ความ 
ชํานาญใหม 

ครูฝก 

ผูเขารับการฝก 
ความรู/ความ 
ชํานาญเดิมท่ีมี 
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เครื่องฝกจําลองเรดาร (Radar Simulator) เครื่องฝกจําลองการขับรถบรรทุก (Truck Simulator)     
เครื่องฝกจําลองการรบ (Combat /Gunnery Simulator) หรือเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ เปนตน 

 

 
สําหรับเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ (Navigational Simulator) น้ันเปนเครื่องฝกที่มีลักษณะ

เฉพาะที่สามารถแบงชนิดของการฝกออกเปน ๒ แบบคือ  
การเดินเรือ (Navigation) มุงหวังใหผูที่เขารบัการฝกเขาใจเรื่องของการเดินเรือใหถูกตองตาม

กฎ  สามารถหาตําบลที่เรือและรักษาเสนทางเดินเรือไดถูกตอง  
การนําเรือ (Shiphandling) มุงหวังใหผูที่ไดเขารับการฝกเขาใจเรื่องของลักษณะอาการของเรือ 

การเลี้ยว การหัน การใชความเรว็และการเปลีย่นความเร็ว รวมทั้งการนําเรือใหถูกตองตามลักษณะ
อาการของเรือในสภาพปกติ หรือในสภาพที่มีผลกระทบจากสิ่งแวดลอมภายนอก เชน กระแสน้ํา  
กระแสลม  คลื่น  และพายุ  เปนตน    

เครื่องฝกจําลองการเดินเรือเปนเครื่องมือชิ้นหนึ่ง ที่มีสวนชวยกิจการพาณิชยนาวีแกไขปญหาที่
เกิดขึ้นในทะเล โดยชวยในการปองกันหรือลดอุบัติเหตุที่อาจเกิดขึ้นจากการเดินเรือที่ไมมีประสิทธิภาพ  
ไมมีความระมัดระวังหรือไมรอบคอบของผูนําเรือซ่ึงอาจพาไปสูความเสียหายใหญหลวงไดในทะเล 
ตามที่หลาย ๆ ทานคงไดทราบขาว นอกจากนี้ปจจุบันยังมีเครื่องฝกสําหรับเจาหนาที่บนฝง ในการ   
ควบคุมการจราจรทางน้ําที่เรียกวา Vessel Traffic Service Simulation – VTSS เพ่ือชวยใหการควบคุม
การใชการจราจรทางน้ําใหเหมาะสมกับปริมาณของเรือเดินทะเลที่เพ่ิมขึ้นอยางรวดเร็วในปจจุบัน   มีการ
วิเคราะหกลุมปจจัยที่ทําใหเกิดปญหาในทะเลเพื่อหาทางแกไขหรือลดปญหาที่เกิดขึน้ ทั้งน้ีมีวัตถปุระสงค
เพ่ือความปลอดภัยของชีวติทรัพยสนิและเรือในทะเลรวมทั้งรักษาทะเลมหาสมุทรใหมีความสะอาด  จาก 
การวิเคราะหมีอยู ๓ ปจจัยที่ทําใหเกิดปญหา คือ 
 ๑. ปจจัยจากมนุษย (Human factors) 
 ๒. ปจจัยทางเทคนิค (Technical factors) 
 ๓. ปจจัยจากสภาพแวดลอม (Environmental factors) 
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ในที่น้ีคงไมขอกลาวในรายละเอียด  สาํหรับปจจัยจากมนุษยและทางเทคนิคสามารถแกไขใหลดนอยลง
ไดโดยการใชการฝกจําลองเหตุการณในสภาพการตาง ๆ ที่เกิดขึ้นในทะเล ดวยเคร่ืองฝกจําลอง        
การเดินเรือ และการใหปญหาจากครูฝกที่มีความรู ความชํานาญ และประสบการณในการเดินเรือมาเปน
อยางดี   

จากความสําคญัดังกลาวองคการทางทะเลระหวางประเทศ (International Maritime Organization – 
IMO) ไดใหคําแนะนําประเทศสมาชิกใหดําเนินการตามอนุสัญญาระหวางประเทศวาดวยมาตรฐาน     
การฝกอบรมและออกประกาศนียบัตรการเขายามสําหรับคนประจําเรือ ค.ศ.๑๙๗๘ แกไขเพ่ิมเติม 
๑๙๙๕, ๑๙๙๗ – STCW ๑๙๗๘ (International Convention on standards of Training, Certification 
and Watchkeeping for seafarers, 1978 as amended in 1995 and 1997)  ดังน้ันการจําลอง      
สถานการณการเดินเรือโดยใชเครื่องฝกจําลองการเดินเรอื ครฝูกและผูฝกจะตองสามารถปฏบิัตกิารเดินเรือ 
ไดถูกตองตามกฎการเดินเรือสากลและตามมาตรฐานสากลของการฝก อันไดแก การเตรียมการฝก 
(Exercise preparation) การปฏิบตัิ (Execution) การสังเกต (Monitoring) และการวิจารณการฝก 
(Debriefing) 

แตเดิมเครื่องฝกจําลองการเดินเรือใชอุปกรณอิเล็กทรอนิกสยุคแรกเริ่มขึ้นหลังสงครามโลกครั้งที่ 
๒  ในชวงป ค.ศ.๑๙๖๐  เครื่องฝกที่ใชเปนเครื่องพ้ืนฐานโจทยและการฝกไมยุงยากซับซอน เน่ืองจาก
เครื่องฝกมีความสามารถเพยีงการจําลองในลักษณะแสดงภาพการเคลื่อนที่ของเปาตามแนวแกนนอน  
จําลองเพียงการเคลื่อนที่สัมพันธในทางราบบนหนาจอเรดารเทานั้น   จึงมีขอจํากัดทําการฝกปญหาได
นอยไมสามารถฝกการตัดสินใจหรือการสั่งการได  เปนเพียงแตการฝกคํานวณระยะทางที่เปาเขาใกล 
หรือจะเขาชน ไมสามารถแสดงเปาที่มีขนาดเล็ก เชน ทุนเครื่องหมายทางเรือและไมสามารถจําลอง  
เหตุการณตาง ๆ ที่เหมือนจริงได ตอมาเม่ือยุคสมัยเปลี่ยนไปววิัฒนาการของเครือ่งฝกจําลองการเดินเรือ  
มีการพัฒนาไปอยางมาก แตเปนการพัฒนาเพียงเฉพาะในสวนของโรงงานผูผลิตหรือดําเนินการผลติ
ตามที่ลูกคาตองการเทานั้นทําใหเกิดชองวางของการพฒันาอยางจริงจังจนในราวป ค.ศ.๑๙๘๐ มีการ
ประชุมรวมกันระหวางครฝูกการจําลองการเดินเรือ และบรษิัทผูผลติเครื่องฝกจําลองการเดินเรอื ที่เมือง 
Liverpool ประเทศอังกฤษมกีารจัดตั้งคณะทํางานครฝูกการจําลองการเดินเรือ (Simulator Teacher’s 
Workshop) เพ่ือรวมกันนาํความรูและประสบการณทีมี่ มาใหคําแนะนําจัดทําแนวทางการพฒันาเครื่อง
ฝกจําลองการเดินเรือใหกบับรษิัทผูผลติ เพ่ือใหการผลติเคร่ืองฝกจําลองการเดินเรือสามารถพัฒนาไปได
อยางถูกตองและรวดเร็ว  ซ่ึงตอมากลายเปนการประชุมนานาชาตวิาดวยการฝกสอนการจําลองการเดินเรือ     
(The International Navigation Simulator Lectures’s Conference – INSLC) มีการประชุมอยาง       
ตอเน่ืองมาจนถึงปจจุบันน้ี  
 ในราวป ค.ศ.๑๙๘๒ กรมการขนสง อังกฤษ (the United Kingdom Department of Transport  
- UKDTp )ไดจัดทําเอกสารกําหนดคุณลักษณะเฉพาะของเครื่องฝกจําลองการเดินเรือขึ้นนับเปนการกาว
สูยุคที่  ๒  ของเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ  ซ่ึงมีการแยกการพัฒนาระบบ Hardware Software สัมพันธ 
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กับพ้ืนที่การฝกสภาวะแวดลอมของการฝก ไดแก กระแสน้ํา กระแสลม และคลืน่ เพ่ือใหผูฝกเริม่มีความ    
รูสึกที่เหมือนจริงมากที่สุด มีการจัดสถานีสําหรับครูฝก (Instructor Station) เฉพาะที่มีสิ่งอํานวย     
ความสะดวกในการสอน การสั่งการ การปอนโจทยใหกับผูเขารบัการฝก  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ในสหรัฐอเมรกิา มีความรวมมือระหวางวิทยาลัยการเดินเรือพาณิชยของรัฐ (Merchant Marine 
Academies) โดยการสนบัสนนุจากภาครฐั  กรมการขนสงของสหรฐัอเมริกา (U.S. Department of 
Transportation) รวมกันจัดตั้งคณะ The Maritime Academy Simulator Committee – MASC เพ่ือ    
การวิจัย และพัฒนามาตรฐานเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ ใหมีมาตรฐานการสอนทั้งในสวนของครูฝกและ    
ผูฝก ซ่ึงไดลงในรายละเอียดอยางมากเพื่อใหไดมาตรฐานตามที่องคการทางทะเลระหวางประเทศกําหนดไว
ในอนุสัญญา STCW ตามที่กลาวมาในเบื้องตน  จึงเห็นวาเครื่องฝกจําลองการเดินเรือน้ัน เปนเครื่องมือ
ในการสอนทีน่านาชาติทัว่โลกใหความสําคัญ  
 โรงเรียนนายเรือ ซ่ึงเปนสถาบันการศึกษาผลตินายทหารสัญญาบตัรทีต่องไปปฏิบัติงานบนเรือ
ใหกับกองทพัเรือ  ไดจัดหาเครื่องฝกจําลองการเดินเรือมาใชฝกทดแทนหรือเพ่ิมเติมการฝกในทะเล  ตั้งแต  
ป พ.ศ.๒๕๓๖  โดยจัดซื้อเครื่องฝกจําลองการเดินเรือและเครื่องวิจารณการฝก (DEBRIEF)   จากบริษัท 
STN ATLAS ELECTRONIK GMBH ประเทศสหพันธสาธารณรฐัเยอรมัน  ทําการติดตั้งและดาํเนินการ
ใชฝกนักเรียนนายเรือตั้งแตป พ.ศ.๒๕๓๘ เปนตนมา เครื่องฝกประกอบดวยอุปกรณพ้ืนฐาน ซ่ึงแบง
ออกเปน ๕ สวนใหญ  ๆ  และสวนประกอบยอย ดังน้ีคือ 
 ๑.ระบบเครือขาย (LAN Server System)  อุปกรณตาง ๆ ของเครื่องฝกเชื่อมตอเขา
ดวยกันเปนระบบ Ethernet โดย Server จะทําหนาที่เกบ็ขอมูลของระบบการฝกทัง้หมด 
 ๒. สถานีครูฝก (Instructor Station)  เปนสวนที่ครฝูกใชในการวางแผนและควบคุมการฝก 
โดยครูฝกสามารถเลือกพืน้ที่การฝก  ประเภทของเรอื  (ซ่ึงมี  ๗  ประเภท  เชน  เรือคอรเวต  เรือฟริเกต   
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เรือกวาดทุนระเบิด ฯลฯ) ในขณะทําการฝก ครูฝกสามารถควบคุมระบบตาง ๆ ของเรือ ตลอดจนสามารถ
จําลองสถานการณและสิ่งแวดลอมอ่ืน ๆ เชน คลื่น ลม หมอก เวลากลางวันและ กลางคืนได  เปนตน 

 ๓. ระบบแสดงภาพ (Visual System)  เปนสวนทีท่ําหนาที่เปน Image Generator  คือ    
สรางภาพ Graphic ที่จะใชในการฝก สัมพันธกับพ้ืนที่การฝกโดยจะรับขอมูลจาก Server และสง         
ขอมูลภาพ (Video) ไปแสดงบนจอภาพ ซ่ึงมองเห็นไดในแนวระนาบ (Horizontal) เปนมุม ๒๔๐ องศา 
นับจากหัวเรือไปทางกราบขวาและกราบซายขางละ ๑๒๐ องศา โดยใชเครือ่งฉาย (Projector)     
จํานวน ๘ ตวั 

       ๔. สะพานเดนิเรือ (Bridge Compartment) ในสวนนีจ้ะจําลองแบบของสะพานเดินเรือ และ
ติดตั้งเคร่ืองมือเดินเรือตาง ๆ ครบถวนเหมือนกับสะพานเดินเรือจริง  ซ่ึงในสวนนี้ยังแบงออกเปน ๓ 
สวนยอย คือ 
  ๔.๑ สวนควบคุมสะพานเดินเรือ (Control Bridge – COBRA)  ประกอบดวยอุปกรณ
ตาง ๆ คือ 
   เครื่องถือทาย (Steering Stand)  ประกอบดวยสวนควบคุมระบบหางเสือแบบ   
ตาง ๆ ซ่ึงสามารถเลือกวธิกีารบังคับหางเสือได ๓ วิธ ีคือ Follow  - Up , Non Follow  - Up  และ Auto 
   สวนควบคุมทัว่ไปบนสะพานเดินเรือ (Bridge Console) ไดแก เครื่องสั่งจักร เครื่อง
สมอ ระบบสญัญาณหวูด ระบบแจงเตือนเหตุขัดของ อุปกรณการสื่อสาร ระบบสญัญาณไฟเดินเรือ  ฯลฯ 
   สวนแสดงผลเพื่อชวยในการนําเรือ (Overhead Panel)  ไดแก คามุมหางเสือ ทิศ 
หัวเรือ ความเร็วและทศิทางลม เวลาและความลึก ฯลฯ 
  ๔.๒ Simulation Radar (SIRA)  ทําหนาที่แสดงสถานะของเปาที่จะปรากฎบนจอเรดาร
ใหสัมพันธกับพ้ืนที่การฝกรวมทั้งขอมูลของเปา 
  ๔.๓ Simulation Navigation (SINA)  ทาํหนาที่ควบคมุการทํางานและแสดงสถานะของ
เครื่องชวยการเดินเรือ เชน  LORAN , DECCA , OMEGA , GPS , เครื่องหยั่งนํ้า โดยสมัพันธกับตําบล
ที่เรือในพื้นทีก่ารฝก 
 ๕. เครื่องวิจารณการฝก (DEBRIEF)  ทําหนาที่นําขอมูลพ้ืนที่ที่ทําการฝกตาง ๆ มาแสดง
บนจอภาพ  เพ่ือใหครูฝกหรือผูควบคุมการฝกแนะนําชี้แจงกอนหรือหลังการฝก  
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รูปแบบระบบเครื่องฝกจําลองที่จะปรับปรุงใหม 
 
 ปจจุบันเครื่องฝกที่โรงเรียนนายเรือมีใชงานอยูยังคงสามารถใชฝกไดเปนอยางดี อยางไร   
ก็ตามเนื่องจากอุปกรณของเครื่องฝกใชงานมาเปนเวลานาน  อุปกรณตาง ๆ ยอมเสื่อมสภาพไปตาม
กาลเวลาและอายุการใชงาน อีกประการหนึง่อุปกรณ Computer เปนววิัฒนาการในยคุตนป ค.ศ.๑๙๙๐  
ซ่ึงระบบ Computer ในยุคนั้นกับปจจุบนัแตกตางกัน โดยเฉพาะในเรื่องของ Software ที่ไดมีการ
พัฒนาไปอยางรวดเร็วจนสามารถเรียนแบบสถานการณไดเหมือนจริง ดังน้ันแนวทางการปรบัปรุง
เครื่องฝกในยคุตอไป คงตองเปนการปรับปรุงทั้งสวนของ Hardware และ Software ที่ตองสามารถ
ตอบสนองตอกันได สามารถขยายขดีความสามารถในการรับโปรแกรมการฝกสมัยใหมที่สามารถ
จําลองสถานการณการฝกและพื้นที่การฝกหลากหลายพื้นที่ทั่วโลก   หรืออาจสามารถสรางพื้นที่ฝก
ใหมขึ้นมาเองได  ตองสามารถทําการฝกในระบบ Electronic Display Information System – 
ECDIS และสามารถเชื่อมตอกับระบบสมัยใหมที่จะตามมาไดเปนอยางดี 
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โรงเรียนนายเรือ , พ.ศ.๒๕๔๐ 


