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(Navigational Simulator) 

    
 

 
 
 การจําลองเหตุการณอยางใดอยางหนึ่งเพ่ือใชฝกหรือใชสอนนักเรียน เปนวธิีการเรียนรูแบบหนึง่
ที่ชวยใหนักเรียนหรือผูที่ไดเขารับการฝกกับการจําลองเหตุการณดังกลาว เขาใจ สามารถนํา
ความรูที่เรียนทางทฤษฎีรวมทั้งการแนะนําเพิ่มเติม จากครูฝกมาประยุกตใชแกไขปญหาสถานการณ  
ที่ถูกจําลองขึน้มาไดอยางถกูตองมีเหตุผลเหมาะสมตามหลักวิชาการ  ประการหนึ่งการฝกจําลองเหตกุารณ    
อาจใชเปนวธิกีารฝกเพื่อมุงหวังใหผูเขารบัการฝก จดจําเพิ่มความชํานาญเกิดความคุนเคยกอนการ
ปฏิบตัิจริง  การจําลองเหตกุารณตาง ๆ สําหรับการฝกในแตละสถานการณน้ันมิใชเกมสหรือการแขงขัน
เอาชนะกันระหวาง ผูฝกและครฝูก  แตเปนการสรางเสริมความรู ประสบการณ ทักษะ  ดังน้ันทั้งผูฝก
และครฝูกตองมีความเขาใจวัตถุประสงคในการฝกทีต่รงกัน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การเจริญเตบิโตอยางรวดเรว็ของเทคโนโลยีมีสวนอยางมากในการผลักดันใหเกิดการพัฒนา 

ปรับปรุง  การสรางเครื่องฝกจําลองเหตุการณตาง ๆ ที่สามารถจําลองเหตุการณไดดูสมจริงเหมือนผูฝก
เขาไปอยูในเหตุการณน้ัน ไมใชเฉพาะสวนเครื่องฝกในสวนของครฝูกซึ่งเปนสวนสําคัญมีการพัฒนาเทคนิค 
รูปแบบการสอนเพื่อใหสอดคลองกับเครือ่งฝกที่มีพัฒนาการขึ้นไปเทานั้น เครือ่งฝกจําลองเหตุการณยัง
ถูกออกแบบและสรางขึ้นมาเพื่อใชฝกตามวัตถุประสงคที่ตองการ ทั้งที่เปนเครื่องฝกทางทหารและทาง  
พลเรือนซึง่อาจมีลักษณะองคประกอบของเครื่องฝกที่คลายคลึงกนั แตการจําลองสถานการณแตกตางกัน
ออกไป   เชน  เครื่องฝกจําลองการบิน (Flight Simulator) 

การจําลองเหตุการณ 
สถานการณ และการ
แนะนําแกไขจากการ
ฝก 

ผูเขารับการฝก 
ความรู/ความ 
ชํานาญใหม 

ครูฝก 

ผูเขารับการฝก 
ความรู/ความ 
ชํานาญเดิมท่ีมี 
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เครื่องฝกจําลองเรดาร (Radar Simulator) เครื่องฝกจําลองการขับรถบรรทุก (Truck Simulator)     
เครื่องฝกจําลองการรบ (Combat /Gunnery Simulator) หรือเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ เปนตน 

 

 
สําหรับเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ (Navigational Simulator) น้ันเปนเครื่องฝกที่มีลักษณะ

เฉพาะที่สามารถแบงชนิดของการฝกออกเปน ๒ แบบคือ  
การเดินเรือ (Navigation) มุงหวังใหผูที่เขารบัการฝกเขาใจเรื่องของการเดินเรือใหถูกตองตาม

กฎ  สามารถหาตําบลที่เรือและรักษาเสนทางเดินเรือไดถูกตอง  
การนําเรือ (Shiphandling) มุงหวังใหผูที่ไดเขารับการฝกเขาใจเรื่องของลักษณะอาการของเรือ 

การเลี้ยว การหัน การใชความเรว็และการเปลีย่นความเร็ว รวมทั้งการนําเรือใหถูกตองตามลักษณะ
อาการของเรือในสภาพปกติ หรือในสภาพที่มีผลกระทบจากสิ่งแวดลอมภายนอก เชน กระแสน้ํา  
กระแสลม  คลื่น  และพายุ  เปนตน    

เครื่องฝกจําลองการเดินเรือเปนเครื่องมือชิ้นหนึ่ง ที่มีสวนชวยกิจการพาณิชยนาวีแกไขปญหาที่
เกิดขึ้นในทะเล โดยชวยในการปองกันหรือลดอุบัติเหตุที่อาจเกิดขึ้นจากการเดินเรือที่ไมมีประสิทธิภาพ  
ไมมีความระมัดระวังหรือไมรอบคอบของผูนําเรือซ่ึงอาจพาไปสูความเสียหายใหญหลวงไดในทะเล 
ตามที่หลาย ๆ ทานคงไดทราบขาว นอกจากนี้ปจจุบันยังมีเครื่องฝกสําหรับเจาหนาที่บนฝง ในการ   
ควบคุมการจราจรทางน้ําที่เรียกวา Vessel Traffic Service Simulation – VTSS เพ่ือชวยใหการควบคุม
การใชการจราจรทางน้ําใหเหมาะสมกับปริมาณของเรือเดินทะเลที่เพ่ิมขึ้นอยางรวดเร็วในปจจุบัน   มีการ
วิเคราะหกลุมปจจัยที่ทําใหเกิดปญหาในทะเลเพื่อหาทางแกไขหรือลดปญหาที่เกิดขึน้ ทั้งน้ีมีวัตถปุระสงค
เพ่ือความปลอดภัยของชีวติทรัพยสนิและเรือในทะเลรวมทั้งรักษาทะเลมหาสมุทรใหมีความสะอาด  จาก 
การวิเคราะหมีอยู ๓ ปจจัยที่ทําใหเกิดปญหา คือ 
 ๑. ปจจัยจากมนุษย (Human factors) 
 ๒. ปจจัยทางเทคนิค (Technical factors) 
 ๓. ปจจัยจากสภาพแวดลอม (Environmental factors) 
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ในที่น้ีคงไมขอกลาวในรายละเอียด  สาํหรับปจจัยจากมนุษยและทางเทคนิคสามารถแกไขใหลดนอยลง
ไดโดยการใชการฝกจําลองเหตุการณในสภาพการตาง ๆ ที่เกิดขึ้นในทะเล ดวยเคร่ืองฝกจําลอง        
การเดินเรือ และการใหปญหาจากครูฝกที่มีความรู ความชํานาญ และประสบการณในการเดินเรือมาเปน
อยางดี   

จากความสําคญัดังกลาวองคการทางทะเลระหวางประเทศ (International Maritime Organization – 
IMO) ไดใหคําแนะนําประเทศสมาชิกใหดําเนินการตามอนุสัญญาระหวางประเทศวาดวยมาตรฐาน     
การฝกอบรมและออกประกาศนียบัตรการเขายามสําหรับคนประจําเรือ ค.ศ.๑๙๗๘ แกไขเพ่ิมเติม 
๑๙๙๕, ๑๙๙๗ – STCW ๑๙๗๘ (International Convention on standards of Training, Certification 
and Watchkeeping for seafarers, 1978 as amended in 1995 and 1997)  ดังน้ันการจําลอง      
สถานการณการเดินเรือโดยใชเครื่องฝกจําลองการเดินเรอื ครฝูกและผูฝกจะตองสามารถปฏบิัตกิารเดินเรือ 
ไดถูกตองตามกฎการเดินเรือสากลและตามมาตรฐานสากลของการฝก อันไดแก การเตรียมการฝก 
(Exercise preparation) การปฏิบตัิ (Execution) การสังเกต (Monitoring) และการวิจารณการฝก 
(Debriefing) 

แตเดิมเครื่องฝกจําลองการเดินเรือใชอุปกรณอิเล็กทรอนิกสยุคแรกเริ่มขึ้นหลังสงครามโลกครั้งที่ 
๒  ในชวงป ค.ศ.๑๙๖๐  เครื่องฝกที่ใชเปนเครื่องพ้ืนฐานโจทยและการฝกไมยุงยากซับซอน เน่ืองจาก
เครื่องฝกมีความสามารถเพยีงการจําลองในลักษณะแสดงภาพการเคลื่อนที่ของเปาตามแนวแกนนอน  
จําลองเพียงการเคลื่อนที่สัมพันธในทางราบบนหนาจอเรดารเทานั้น   จึงมีขอจํากัดทําการฝกปญหาได
นอยไมสามารถฝกการตัดสินใจหรือการสั่งการได  เปนเพียงแตการฝกคํานวณระยะทางที่เปาเขาใกล 
หรือจะเขาชน ไมสามารถแสดงเปาที่มีขนาดเล็ก เชน ทุนเครื่องหมายทางเรือและไมสามารถจําลอง  
เหตุการณตาง ๆ ที่เหมือนจริงได ตอมาเม่ือยุคสมัยเปลี่ยนไปววิัฒนาการของเครือ่งฝกจําลองการเดินเรือ  
มีการพัฒนาไปอยางมาก แตเปนการพัฒนาเพียงเฉพาะในสวนของโรงงานผูผลิตหรือดําเนินการผลติ
ตามที่ลูกคาตองการเทานั้นทําใหเกิดชองวางของการพฒันาอยางจริงจังจนในราวป ค.ศ.๑๙๘๐ มีการ
ประชุมรวมกันระหวางครฝูกการจําลองการเดินเรือ และบรษิัทผูผลติเครื่องฝกจําลองการเดินเรอื ที่เมือง 
Liverpool ประเทศอังกฤษมกีารจัดตั้งคณะทํางานครฝูกการจําลองการเดินเรือ (Simulator Teacher’s 
Workshop) เพ่ือรวมกันนาํความรูและประสบการณทีมี่ มาใหคําแนะนําจัดทําแนวทางการพฒันาเครื่อง
ฝกจําลองการเดินเรือใหกบับรษิัทผูผลติ เพ่ือใหการผลติเคร่ืองฝกจําลองการเดินเรือสามารถพัฒนาไปได
อยางถูกตองและรวดเร็ว  ซ่ึงตอมากลายเปนการประชุมนานาชาตวิาดวยการฝกสอนการจําลองการเดินเรือ     
(The International Navigation Simulator Lectures’s Conference – INSLC) มีการประชุมอยาง       
ตอเน่ืองมาจนถึงปจจุบันน้ี  
 ในราวป ค.ศ.๑๙๘๒ กรมการขนสง อังกฤษ (the United Kingdom Department of Transport  
- UKDTp )ไดจัดทําเอกสารกําหนดคุณลักษณะเฉพาะของเครื่องฝกจําลองการเดินเรือขึ้นนับเปนการกาว
สูยุคที่  ๒  ของเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ  ซ่ึงมีการแยกการพัฒนาระบบ Hardware Software สัมพันธ 
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กับพ้ืนที่การฝกสภาวะแวดลอมของการฝก ไดแก กระแสน้ํา กระแสลม และคลืน่ เพ่ือใหผูฝกเริม่มีความ    
รูสึกที่เหมือนจริงมากที่สุด มีการจัดสถานีสําหรับครูฝก (Instructor Station) เฉพาะที่มีสิ่งอํานวย     
ความสะดวกในการสอน การสั่งการ การปอนโจทยใหกับผูเขารบัการฝก  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ในสหรัฐอเมรกิา มีความรวมมือระหวางวิทยาลัยการเดินเรือพาณิชยของรัฐ (Merchant Marine 
Academies) โดยการสนบัสนนุจากภาครฐั  กรมการขนสงของสหรฐัอเมริกา (U.S. Department of 
Transportation) รวมกันจัดตั้งคณะ The Maritime Academy Simulator Committee – MASC เพ่ือ    
การวิจัย และพัฒนามาตรฐานเครื่องฝกจําลองการเดินเรือ ใหมีมาตรฐานการสอนทั้งในสวนของครูฝกและ    
ผูฝก ซ่ึงไดลงในรายละเอียดอยางมากเพื่อใหไดมาตรฐานตามที่องคการทางทะเลระหวางประเทศกําหนดไว
ในอนุสัญญา STCW ตามที่กลาวมาในเบื้องตน  จึงเห็นวาเครื่องฝกจําลองการเดินเรือน้ัน เปนเครื่องมือ
ในการสอนทีน่านาชาติทัว่โลกใหความสําคัญ  
 โรงเรียนนายเรือ ซ่ึงเปนสถาบันการศึกษาผลตินายทหารสัญญาบตัรทีต่องไปปฏิบัติงานบนเรือ
ใหกับกองทพัเรือ  ไดจัดหาเครื่องฝกจําลองการเดินเรือมาใชฝกทดแทนหรือเพ่ิมเติมการฝกในทะเล  ตั้งแต  
ป พ.ศ.๒๕๓๖  โดยจัดซื้อเครื่องฝกจําลองการเดินเรือและเครื่องวิจารณการฝก (DEBRIEF)   จากบริษัท 
STN ATLAS ELECTRONIK GMBH ประเทศสหพันธสาธารณรฐัเยอรมัน  ทําการติดตั้งและดาํเนินการ
ใชฝกนักเรียนนายเรือตั้งแตป พ.ศ.๒๕๓๘ เปนตนมา เครื่องฝกประกอบดวยอุปกรณพ้ืนฐาน ซ่ึงแบง
ออกเปน ๕ สวนใหญ  ๆ  และสวนประกอบยอย ดังน้ีคือ 
 ๑.ระบบเครือขาย (LAN Server System)  อุปกรณตาง ๆ ของเครื่องฝกเชื่อมตอเขา
ดวยกันเปนระบบ Ethernet โดย Server จะทําหนาที่เกบ็ขอมูลของระบบการฝกทัง้หมด 
 ๒. สถานีครูฝก (Instructor Station)  เปนสวนที่ครฝูกใชในการวางแผนและควบคุมการฝก 
โดยครูฝกสามารถเลือกพืน้ที่การฝก  ประเภทของเรอื  (ซ่ึงมี  ๗  ประเภท  เชน  เรือคอรเวต  เรือฟริเกต   
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เรือกวาดทุนระเบิด ฯลฯ) ในขณะทําการฝก ครูฝกสามารถควบคุมระบบตาง ๆ ของเรือ ตลอดจนสามารถ
จําลองสถานการณและสิ่งแวดลอมอ่ืน ๆ เชน คลื่น ลม หมอก เวลากลางวันและ กลางคืนได  เปนตน 

 ๓. ระบบแสดงภาพ (Visual System)  เปนสวนทีท่ําหนาที่เปน Image Generator  คือ    
สรางภาพ Graphic ที่จะใชในการฝก สัมพันธกับพ้ืนที่การฝกโดยจะรับขอมูลจาก Server และสง         
ขอมูลภาพ (Video) ไปแสดงบนจอภาพ ซ่ึงมองเห็นไดในแนวระนาบ (Horizontal) เปนมุม ๒๔๐ องศา 
นับจากหัวเรือไปทางกราบขวาและกราบซายขางละ ๑๒๐ องศา โดยใชเครือ่งฉาย (Projector)     
จํานวน ๘ ตวั 

       ๔. สะพานเดนิเรือ (Bridge Compartment) ในสวนนีจ้ะจําลองแบบของสะพานเดินเรือ และ
ติดตั้งเคร่ืองมือเดินเรือตาง ๆ ครบถวนเหมือนกับสะพานเดินเรือจริง  ซ่ึงในสวนนี้ยังแบงออกเปน ๓ 
สวนยอย คือ 
  ๔.๑ สวนควบคุมสะพานเดินเรือ (Control Bridge – COBRA)  ประกอบดวยอุปกรณ
ตาง ๆ คือ 
   เครื่องถือทาย (Steering Stand)  ประกอบดวยสวนควบคุมระบบหางเสือแบบ   
ตาง ๆ ซ่ึงสามารถเลือกวธิกีารบังคับหางเสือได ๓ วิธ ีคือ Follow  - Up , Non Follow  - Up  และ Auto 
   สวนควบคุมทัว่ไปบนสะพานเดินเรือ (Bridge Console) ไดแก เครื่องสั่งจักร เครื่อง
สมอ ระบบสญัญาณหวูด ระบบแจงเตือนเหตุขัดของ อุปกรณการสื่อสาร ระบบสญัญาณไฟเดินเรือ  ฯลฯ 
   สวนแสดงผลเพื่อชวยในการนําเรือ (Overhead Panel)  ไดแก คามุมหางเสือ ทิศ 
หัวเรือ ความเร็วและทศิทางลม เวลาและความลึก ฯลฯ 
  ๔.๒ Simulation Radar (SIRA)  ทําหนาที่แสดงสถานะของเปาที่จะปรากฎบนจอเรดาร
ใหสัมพันธกับพ้ืนที่การฝกรวมทั้งขอมูลของเปา 
  ๔.๓ Simulation Navigation (SINA)  ทาํหนาที่ควบคมุการทํางานและแสดงสถานะของ
เครื่องชวยการเดินเรือ เชน  LORAN , DECCA , OMEGA , GPS , เครื่องหยั่งนํ้า โดยสมัพันธกับตําบล
ที่เรือในพื้นทีก่ารฝก 
 ๕. เครื่องวิจารณการฝก (DEBRIEF)  ทําหนาที่นําขอมูลพ้ืนที่ที่ทําการฝกตาง ๆ มาแสดง
บนจอภาพ  เพ่ือใหครูฝกหรือผูควบคุมการฝกแนะนําชี้แจงกอนหรือหลังการฝก  
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รูปแบบระบบเครื่องฝกจําลองที่จะปรับปรุงใหม 
 
 ปจจุบันเครื่องฝกที่โรงเรียนนายเรือมีใชงานอยูยังคงสามารถใชฝกไดเปนอยางดี อยางไร   
ก็ตามเนื่องจากอุปกรณของเครื่องฝกใชงานมาเปนเวลานาน  อุปกรณตาง ๆ ยอมเสื่อมสภาพไปตาม
กาลเวลาและอายุการใชงาน อีกประการหนึง่อุปกรณ Computer เปนววิัฒนาการในยคุตนป ค.ศ.๑๙๙๐  
ซ่ึงระบบ Computer ในยุคนั้นกับปจจุบนัแตกตางกัน โดยเฉพาะในเรื่องของ Software ที่ไดมีการ
พัฒนาไปอยางรวดเร็วจนสามารถเรียนแบบสถานการณไดเหมือนจริง ดังน้ันแนวทางการปรบัปรุง
เครื่องฝกในยคุตอไป คงตองเปนการปรับปรุงทั้งสวนของ Hardware และ Software ที่ตองสามารถ
ตอบสนองตอกันได สามารถขยายขดีความสามารถในการรับโปรแกรมการฝกสมัยใหมที่สามารถ
จําลองสถานการณการฝกและพื้นที่การฝกหลากหลายพื้นที่ทั่วโลก   หรืออาจสามารถสรางพื้นที่ฝก
ใหมขึ้นมาเองได  ตองสามารถทําการฝกในระบบ Electronic Display Information System – 
ECDIS และสามารถเชื่อมตอกับระบบสมัยใหมที่จะตามมาไดเปนอยางดี 
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