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การเดินเรือ (Navigation)  

          ทะเล เปนแหลงธรรมชาติใหญที่สดุที่มนุษยใชหาประโยชนมาเปนเวลานบัพันปแลว  ไม
วาจะ  เปนการแสวงหาประโยชนจากทรัพยากรที่มีอยูในทะเล หรือใชเปนเสนทางเดินทางไปแสวงหา
ประโยชนในดนิแดนอื่น   การไดมาซึ่งประโยชนดังกลาวมนษุยใช  “ เรือ ” เปนพาหนะในการเดินทาง  
การเดินเรือ  จึงมีปรากฏมานับแตบัดนั้น 

การเดินเรือ เปนทั้งศิลปและศาสตรที่มนุษยใชนําเรือไปแสวงหาประโยชนตามแหลงทรัพยากร
ตาง ๆ  ไดอยางถูกตองและปลอดภัย  การเดินเรือในยคุแรกเปนการเดินเรือตามแนวชายฝงทะเล  ไปยัง
แหลงประมง  ตามกองหิน  แนวประการงั หรือบริเวณที่มีปลาชุกชุม ไปทําการคาตามหัวเมืองชายฝงทะเล   
เปนตน  การเดินเรือใชที่หมายบนฝงหรอืเกาะแกงตาง ๆ นําเรือไปยังที่หมาย เรียกการเดินเรือแบบน้ีวา   
เดินเรือชายฝง ตอมามนษุยมีการแยงชิงทรพัยากรกันมากขึ้น จึงจําเปนตองขยายเขตการเดนิเรือออกไป    
เพ่ือหาแหลงทรัพยากรใหม การเดินเรือไปยังที่หมายไกลฝงนี้ มนุษยใชความรูที่ไดจากการศึกษาตาํแหนง
และการเคลื่อนที่ของวตัถทุองฟาในการนําเรือ  เรียกการเดินเรือน้ีวา  เดินเรอืดาราศาสตร และใน    
ยุคปจจุบันการเดินเรือไมมีขอจํากัด มนุษยใชววิัฒนาการทางเทคโนโลยีมาชวยในการเดินเรือ เรียกวา  
เดินเรืออิเลก็ทรอนิกส 

ตําบลที่เรือทีถู่กตองเปนสิ่งสําคัญที่สุดในการเดินเรือ  การเดินเรือในแตละประเภทที่กลาวมาแลว
จึงมีวิธีหาตําบลที่หลายวิธ ีใหนักเดินเรอืใชหาตําบลที่ไดอยางถูกตองและรวดเร็ว การหาตําบลที่   กลาว
โดยทั่วไปแลว คือ  การหาความสัมพนัธของตําบลที่ทีต่องการรูพิกัด  กับ  ตําบลที่ที่รูพิกัดแลว       
เชน   เวลา ๑๒๐๐  ตนหน เรือรบหลวงเจาพระยา แบริ่งกระโจมไฟเกาะกูดได ๐๓๐o และใชเรดาร      
วัดระยะได  ๓.๕  ไมล  หมายความวา  เรือรบหลวงเจาพระยา (ตําบลทีท่ี่ตองการรูพิกัด)  อยูในทิศ  
๒๑๐o  และหางจากเกาะกูด (ตําบลที่ที่รูพิกดัแลว)  ๓.๕  ไมล  เม่ือตองการรูพิกัดของ เรือรบหลวงเจาพระยา  
ตนหนตองนําคานี้ไปพลอตในแผนทีเ่ดินเรอืตอไป  เปนตน   ดังนั้นกอนที่นักเดินเรือจะเรยีนรูวิธกีาร
เดินเรือ ประเภทตาง ๆ  จึงจําเปนตองทาํความเขาใจกับระบบพิกัดใหดีเสียกอน 
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ระบบพิกัด ( Coordinate systems ) 
ในการเดินเรือการหาตําบลทีเ่รืออยางถูกตองและรวดเรว็ เปนสิง่สําคัญประการแรกที่นักเดินเรือ   

จะตองปฏิบตั ิ ตามที่กลาวมาแลววาการหาตําบลที่เปนการหาความสัมพันธของตําบลที่ทีต่องการรูพิกัด  
กับตําบลทีท่ี่รูพิกัดแลว    พิกัดที่ใชในการหาตําบลที่เรือน้ีมีเพียง  ๒  ระบบ  คือ  ระบบทีใ่ชกบัวตัถทุี่อยู
บนพ้ืนผิวของโลก (The earth’s system of coordinates) ซ่ึงเรียกพิกัดนี้วา พิกัดภูมิศาสตร 
(Geographic coordinates)  และระบบที่ใชกับวัตถทุองฟา (The celestial’s system of coordinates)    
เรียกพิกัดนี้วา  พิกัดทองฟา (Celestial coordinates) ระบบพิกัดทัง้สองระบบนี้นักเดินเรือจะตองเขาใจ 
อยางถองแทและรูถึงความสัมพันธของระบบทั้งสองดวย   การหาตําบลที่เรือจึงจะกระทําไดอยางถูกตอง    
และรวดเร็ว   โดยเฉพาะการเดินเรือดาราศาสตร     

พิกัดภูมิศาสตร ( Geographic coordinates )  

ระบบของพิกัดภูมิศาสตรน้ี  กําหนดใหโลกมีลักษณะเปนทรงกลม จุดศูนยกลางของระบบอยูที่
จุดศูนยกลางของโลก โลกหมุนรอบตัวเองจากทิศตะวันตกไปยังทศิตะวันออก รอบแกนของโลก แกน
ของโลกเปนเสนตรง ลากผานจุดศูนยกลางของโลกตัดผิวของทรงกลมที่  ข้ัวโลกเหนือ (North pole, Pn)   
และ ข้ัวโลกใต (South pole, Ps) 

หากใช plane ตัดผานทรงกลมของโลก  โดยใหตั้งฉากกับแกนของโลกที่จุดศูนยกลาง  รอยตัดที่
ผิวของโลกจะมีระยะหางจากขั้วโลกเหนือและขัว้โลกใตตามผิวของโลกเทากันตลอด  รอยตัดนี้เรียกวา อิ
เควเตอร (Equator)  อิเควเตอรแบงโลกออกเปนสองสวนเทา ๆ กัน สวนที่อยูเหนืออิเควเตอร    
เรียกวา   ซกีโลกภาคเหนือ (Northern hemisphere)  และสวนที่อยูใตอิเควเตอร เรียกวา ซีกโลก
ภาคใต   (Southern hemisphere) 

ละติจูด (Latitude)  เปนรอยตัดบนทรงกลมของโลกที่เกิดจากการใช plane หลาย ๆ plane   
ตัดผาน  โดย plane เหลานีต้องขนานกับ plane ของอิเควเตอร   และตองตั้งฉากกบัแกนของโลก                              

ลองจิจูด (Longitude or Meridians of longitude)  เปนรอยตัดบนทรงกลมของโลกที่เกิดจาก
การใช plane หลาย ๆ plane ตัดผานเชนเดียวกัน  แต plane เหลานี้ตองตัดผานขั้วโลกเหนือ  ขัว้โลกใต   
และตั้งฉากกบั plane ของอิเควเตอรของโลก รอยตัดบนทรงกลมของโลก  หรือเมอริเดียน หรือลองจิจูด  
เปนวงกลมมีจุดศูนยกลางอยูที่จุดศูนยกลางของโลก รัศมียาวเทากบัรัศมีของโลก เรียกวงกลมนีว้า  วง
ใหญ (Great circle)  ลองจิจูดทุกเสนจะตั้งฉากกับละติจูดดวย  

การกําหนดตําบลทีข่องจุดตางๆในระบบพิกัดภูมิศาสตรน้ี  กําหนดเปน ชื่อของละติจูด  และ
ลองจิจูด ทีผ่านจุดนั้น การตั้งชื่อละตจูิดตั้งตามมุมวัดเปนองศาที่จุดศูนยกลางของโลก โดยวัดจาก 
plane  ของอิเควเตอรไปตามแนวลองจิจูดที่ผานจุดนั้น  ตามดวยทศิเหนือ (N) หรือทิศใต (S)  ขึ้นอยูกับ 
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วาการวัดมุม ไปทางซีกโลกภาคเหนือ  หรือทางซีกโลกภาคใต   เชน  ละติจูด 30o N   (LAT 30o  N 
หรือ φ 30o N)  หรือ  ละตจูิด 15o S   (LAT 15o S หรือ φ 15o S )  เปนตน  มุมละติจูดมีคาตั้งแต  0o – 
90o  ทั้งทางซีกโลกภาคเหนือ  และซีกโลกภาคใต 

สําหรับการตั้งชื่อลองจิจูดนัน้ ตั้งตามมุม วัดเปนองศาที่จุดศูนยกลางของโลก  โดยวัดจาก plane 
ของลองจิจูดทีผ่านหอตรวจดาวเมืองกรีนิช  ประเทศอังกฤษ (The Royal Observatory Greenwich, 
England)  ไปตามแนวอิเควเตอรจนถึงลองจิจูดที่ผานจดุนั้น  ตามดวยทศิตะวนัออก  (E)  หรือทศิตะวนัตก 
(W)  ขึ้นอยูกบัวาการวดัมุมน้ีวัดไปทางทศิตะวนัออก หรือทิศตะวนัตกของลองจิจูดที่ผานหอตรวจดาวเมือง
กรีนิช  เชน  ลองจิจูด 105o E (LONG 105o E หรือ λ 105o E) หรือ ลองจิจูด 54o W (LONG 54o W หรือ 
λ 54o W ) เปนตน  มุมลองจิจูดมีคาตั้งแต  0o – 180๐o  ทั้งทางซีกโลกตะวันออก  และซีกโลกตะวันตก 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี  ๒  ละติ จูด  เปนรอยตัด  เกิดจาก  plane 
หลาย ๆ plane ตัดผาน โดย plane เหลานี้ตอง
ขนาน กับ plane ของอิเควเตอร 
 

รูปท่ี ๑ อิเควเตอร เปนรอยตัดบนทรงกลมของ
โลก เกิดจากการใช plane ตัดผาน โดย plane นั้น
ตองตั้งฉากกับแกนของโลกที่จุดศูนยกลาง  
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พิกัดภูมิศาสตร 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

รูปท่ี ๓ ลองจิจูดเปน       รอยตัดบนทรงกลม 
ของโลก  เกิดจากกการใช plane หลาย ๆ plane 
ตัดผาน โดย plane เหลานี้ตองผานขั้วโลกเหนือ 
ขั้วโลกใต และต้ังฉากกับ plane ของอิเควเตอร 
 

Pn 

Ps 

φ 
φ 

ละติจูดเหนือ 

ละติจูดใต 

รูปท่ี ๔  มุมละติจูด 

อิเควเตอร 
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พิกัดทองฟา ( Celestial coordinates ) 
ระบบของพิกดัทองฟาทีใ่ชในการเดินเรือดาราศาสตรมีอยู ๒ ระบบ คือ  ระบบอิเควเตอรทองฟา  

(Celestial equator system of coordinates) เปนระบบตําบลที่ของวตัถุทองฟา โดยอางถึงอิเควเตอร
ทองฟา (Celestial equator)   ใชสําหรับกําหนดตําบลทีข่องวตัถทุองฟาในชวงเวลาตางๆ  และ ระบบ
ขอบฟา  (Horizon system of coordinates)  เปนระบบตําบลที่ของวตัถุทองฟา  โดยอางถงึขอบฟา
ของผูตรวจ  ใชสําหรับคํานวณตําบลที่ของผูตรวจ  

ระบบอิเควเตอรทองฟา (Celestial equator system of coordinates)  ระบบน้ีกําหนดให
ทองฟาเปนรูปทรงกลม เรยีกวา ทรงกลมทองฟา (Celestial Sphere)  มีจุดศูนยกลางของระบบอยูที ่
จุดศูนยกลางของทรงกลมทองฟา หรือจุดศูนยกลางของโลก   การวัดพิกัดวัดมุมเปนองศาที่จุดศูนยกลาง
ของระบบโดยวัดไปตามอิเควเตอรทองฟา  หรือวัดจากอิเควเตอรทองฟาเปนหลัก 

แกนทองฟา  (Celestial axis)  คือ เสนสมมติทีต่อแกนของโลกออกไปในทองฟาจนถึงทรงกลม
ทองฟา  เราจะรูสึกวาทรงกลมทองฟาหมุนอยูรอบแกนนี้ จากทศิตะวนัออกไปทางทิศตะวันตก  

ข้ัวทองฟา  (Celestial poles) คือ จุดที่อยูปลายสุดทั้งสองขางของแกนทองฟาจุดที่ตรงกับ     
ขั้วเหนือของโลกเรียกวา ข้ัวทองฟาเหนือ (North celestial pole, NCP)  จุดที่ตรงกับขั้วใตเรยีกวา      
ข้ัวทองฟาใต  (South celestial pole, SCP)  

เมอริเดียนทองฟา  (Celestial meridians) คือ วงใหญบนทรงกลมทองฟา  ที่เกิดจากการ
ขยายเมอริเดียนของโลกออกไปตัดกับทรงกลมทองฟา  เมริเดียนทองฟาจะผานขั้วทองฟาทั้งสองขั้ว  

 

λ 

Pn 

Ps 

ลองจิจูด 0o 
(ลองจิจูดที่ผาน Greenwich) 

ลองจิจูดตะวันออก ลองจิจูดตะวันตก 

รูปที่ ๕ มุมลองจิจูด 

λ 
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อิเควเตอรทองฟา   (Celestial equator or The equinoctial)  คือ  วงใหญบนทรงกลมทองฟา  
ซ่ึงเกิดจากการขยายอิเควเตอรของโลกออกไปตัดกบัทรงกลมทองฟา   

ดิคลิเนชั่น   (Declination, d)  เปนมุมที่จุดศูนยกลางของทรงกลมทองฟา หรือจุดศูนยกลาง
ของโลก วัดจากอิเควเตอรทองฟา ไปตามเมอริเดียนทองฟาที่ผานวัตถุทองฟาจนถึงวตัถุทองฟา  ชื่อ
ของดิคลิเนชัน่ขึ้นอยูกับทศิทางของการวัดมุม   หากวัดไปทางเหนอืของอิเควเตอรทองฟา  วัตถุทองฟา
น้ันมีดิคลิเนชัน่เหนือ (N)  หากวัดไปทางใตของอิเควเตอรทองฟา  วัตถุทองฟานัน้มีมีดิคลิเนชัน่ใต (S) 

มุมเวลา  (Hour angle, HA) คือ มุมระหวางเมอริเดียนทองฟาสองเสน (มุมที่แกนทองฟาเกิด
จาก plane ของเมริเดียนทองฟา  สอง plane ตัดกัน) 

มุมเวลากรีนิช  (Greenwich hour angle, GHA)   มุมระหวางเมอรเิดียนทองฟาที่ผานหอตรวจ
ดาวเมืองกรีนิช  ประเทศอังกฤษ   กับเมอริเดียนทองฟาที่ผานวตัถทุองฟา  วัดไปทางทิศตะวนัตก  

มุมเวลาไซเดอเรียล  (Sidereal hour angle, SHA)  มุมระหวางเมอริเดียนทองฟาที่ผานจุดราศี
เมษ  (Aries)  กับเมอริเดียนทองฟาที่ผานวัตถุทองฟา  วัดไปทางทศิตะวันตก  

ไรทแอสเซนชั่น  (Right Ascension, RA)   มุมกลบัของ SHA (RA = 360o -  SHA) 
มุมเวลาตําบลที่  (Local hour angle, LHA) เปนมุมระหวางเมอริเดียนทองฟาที่ผานผูตรวจ  

กับเมอริเดียทองฟาที่ผานวตัถุทองฟา  โดยวัดไปทางทิศตะวันตก  
 

ระบบอิเควเตอรทองฟา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ดิคลิเนชั่นใต 

รูปที่ ๖ ดิคลเินชั่น  

NCP 

SCP 

อิเควเตอรทองฟา d 
d 

ดิคลิเนชั่นเหนือ 
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ระบบขอบฟา (Horizon system of coordinates) ระบบน้ีกําหนดใหทองฟาเปนรูปทรงกลม  
มีจุดศูนยกลางของระบบอยูที่จุดศูนยกลางของทรงกลมทองฟา หรือจุดศูนยกลางของโลก การวัดพิกัด   
วัดมุมเปนองศาที่จุดศูนยกลางของระบบโดยวัดไปตามขอบฟาของผูตรวจ หรือวัดจากขอบฟาของผูตรวจ
เปนหลัก 

เซนิธ (Zenith, Z)  คือจุดบนทรงกลมทองฟาที่เกิดจากการตอแกนจากจุดศูนยกลางของโลกผาน
ศรีษะของผูตรวจไปตัดกับทรงกลมทองฟา  เซนิธเปนจุดบนทรงกลมทองฟาแทนตําบลทีข่องผูตรวจ และ
เปนขั้วทรงกลมทองฟาในระบบพิกัดนี้ สวนจุดบนทรงกลมทองฟาอีกซีกโลกหนึ่งที่อยูตรงขามกับเซนิธ 
เรียกวา เนเดอร (Nadir) 
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ขอบฟา (Horizon) คือ วงใหญบนทรงกลมทองฟา ทีต่ั้งฉากกบัแกนทีล่ากผานเซนิธ และเนเดอร
(เสนขอบฟาทีผู่ตรวจมองเห็นอยูรอบ ๆ ตวัของผูตรวจ) 

วงสงูหรือวงดิ่ง  (Circles of altitude or vertical circles) คือ วงใหญบนทรงกลมทองฟา ที่
ผานเซนิธ และเนเดอร  วงสูงทุกวงจะตั้งฉากกับขอบฟา 

สูงของวตัถุทองฟา (Altitude of celestial bodies, h)  คือ  มุมที่วัดจากขอบฟาไปตามวงสูงที่
ผานวัตถุทองฟาจนถึงวัตถทุองฟานั้น  

ไพรมเวอรตเิกิล  (Prime vertical)  คือ วงสูงทีต่ั้งฉากกบัเมอริเดียนของผูตรวจ (ตั้งฉากที่เซนธิ) 
แอซิมธั  (Azimuth) เปนมุมที่เซนธิ  วัดจากเมอริเดียนของผูตรวจไปจนถึงวงสงูที่ผานวตัถุ

ทองฟา  การนับแอซิมัธมีอยู ๒ อยาง  คือ  
แอซิมัธ ใชอักษรยอวา Az เปนมุมทีว่ดัจากทิศเหนอื (N) หรือทิศใต (S) ของผูตรวจ  

แลวแตวา  ผูตรวจจะอยูซีกโลกเหนือหรือซีกโลกใต  วัดไปทางทศิตะวันออก (E) หรือทิศตะวนัตก (W) 
ซ่ึงขึ้นอยูกับวตัถทุองฟานัน้ วาจะอยูทางทิศตะวันออก หรือทางทศิตะวนัตกของผูตรวจ มุมแอซิมัธน้ีใชใน
รูปสามเหลี่ยม ดาราศาสตร  

แอซิมัธจริง  (True Azimuth) ใชอักษรยอวา  Zn  เปนมุมที่วัดจากทิศเหนือของผูตรวจ
ไปทางทิศตะวันออกจนถึงวงสูงที่ผานวตัถุทองฟน้ัน  มีคาตั้งแต 0o ถึง 360o ไมวาผูตรวจจะอยูละติจูด
เหนือหรือใตกต็าม 

 
ความสัมพนัธของระบบพิกัด 

ตามที่กลาวมาแลววา การหาตําบลที่เปนการหาความสัมพันธของตําบลที่ทีต่องการรูพิกัดกับ  
ตําบลที่ที่รูพิกดัแลว ในการเดินเรือดาราศาสตรการหาตําบลทีเ่รือไดจากการวัดสูงของวัตถุทองฟา (การวัดสูง 
ใชระบบขอบฟา) ซ่ึงตําบลที่ของวตัถทุองฟาเปนระบบพิกัดอิเควเตอรทองฟา และตําบลทีเ่รือทีต่องการรูคา 
เปนระบบพิกดัภูมิศาสตรน้ัน  ใชระบบพกิัดตางกนั  แตระบบพิกัดทัง้สองมีความสมัพันธซ่ึงกนัและกันดังนี ้
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ตารางเปรยีบเทียบระบบพิกัด 
 

ระบบพิกัดอิเควเตอรทองฟา ระบบพิกัดภูมศิาสตร 

๑) กําหนดใหทองฟาเปนรูปทรงกลม 
 
๒) จุดศูนยกลางของระบบ      อยูที่จุดศูนยกลาง 
ของทรงกลมทองฟา หรือ จุดศูนยกลางของโลก 
 
๓) การวัดพิกัดวัดมุมเปนองศา    ที่จุดศูนยกลาง 
ของระบบ   โดยวัดไปตามอิเควเตอรทองฟา  หรือ 
วัดจากอิเควเตอรทองฟา 
 
๔) พิกัดของตาํบลที่    กําหนดเปน    ดิคลิเนชั่น  
และ มุมเวลากรีนิช 
 
๕) ดิคลิเนชั่น  เปน มุมทีจุ่ดศูนยกลางของระบบ วัด
จากอิเควเตอรทองฟาไปตามเมอริเดียน 
ทองฟาที่ผานวัตถุทองฟา  จนถึงวัตถุทองฟา 
 
๖) มุมเวลากรีนิช  เปน มุมทีจุ่ดศูนยกลางของระบบ    
ระหวางเมอริเดยีนทองฟาที่ผานหอตรวจดาวเมืองกรนีิช  
ประเทศอังกฤษ   กับเมอริเดยีนทองฟาที่ผานวัตถ ุ
ทองฟา  
 

๑) กําหนดใหโลกเปนรูปทรงกลม 
 
๒) จุดศูนยกลางของระบบ  อยูที่ จุดศูนยกลางของโลก 
 
 
๓) การวัดพิกัดวัดมุมเปนองศา     ที่จุดศูนยกลาง 
ของระบบ  โดยวัดไปตามอิเควเตอร   หรือวัดจาก 
อิเควเตอร 
 
๔) พิกัดของตาํบลที่    กําหนดเปน   ละตจิูด   และ  
ลองจิจูด 
 
๕) ละติจูด  เปน มุมทีจุ่ดศูนยกลางของระบบ วัดจาก   
อิเควเตอรของโลก   ไปตามเมอริเดียนของโลกที่ผาน
ผูตรวจ  จนถงึผูตรวจ 
 
๖) ลองจิจูดเปน   มุมทีจุ่ดศูนยกลางของระบบ 
ระหวางเมอริเดยีนของโลก  ที่ผานหอตรวจดาว 
เมืองกรนีิช  ประเทศอังกฤษกับเมอริเดียนของโลก   
ที่ผานผูตรวจ 
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รูปท่ี ๘ ระบบขอบฟา 

NCP 

SCP 

GHA  

d 

เมอรเิดียนผาน  

รูปที่ ๙ ความสัมพันธของระบบพกิัด

เมอริเดียนผาน 
Greenwich 

GHA 

รูปท่ี ๙ ความสัมพันธของระบบพิกัด 
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สรุประบบพิกัด 
ระบบพิกัดทั้งสองระบบมี จุดศูนยกลางของระบบรวมกัน ที่จุดศูนยกลางของโลก  จุดอางอิง 

ไดแก  ข้ัวเหนือ  ข้ัวใต  เมอริเดียน และอิเควเตอร  ของระบบมีความคลายกัน  เน่ืองจาก ขั้วเหนือ  
ขั้วใต  เมอริเดียน และอิเควเตอร  ของระบบอิเควเตอรทองฟาเกิดจากการตอแกนของโลก และเกิดจาก
การขยายเมอริเดียน  และอิเควเตอรของโลกออกไปตดักับทรงกลมทองฟา  พิกัดของระบบวดัเปนมุม
ที่จุดศูนยกลาง  การวัดพิกัดเปนมุมน้ีทําใหกําหนดพิกัดวัตถุได  โดยไมตองคํานึงวาวตัถน้ัุนจะอยูสูง
จากจุดศูนยกลางเทาใด  พิกัดของทั้งสองระบบที่วดัจากจุดอางอิงที่คลายกัน จึงนํามาแทนกันได  
น่ันก็คือ  ดิคลิเนชั่น (d) กับ ละตจิูด (φ)  และ มุมเวลากรีนิช (GHA)  กับ  ลองจิจูด (λ)  สามารถ
นํามาแทนกันได  หรือนําพิกัดของวัตถทุองฟามาพลอตในแผนที่เดินเรือได 

ในฉบบัน้ีไดกลาวถึงความเปนมาของการเดินเรือ  และระบบพิกัดที่ใช  ซ่ึงเปนหัวใจของการเดินเรอื 
มาพอสังเขปแลว  ในฉบับตอไปจะกลาวถึงแนวความคิด  และวธิีการหาตําบลที่เรือดาราศาสตร  ซ่ึงเปน
บทสรุปในการเดินเรือดาราศาสตรตอไป   
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