
การหาที่เรือ



                พ.จ.อ.ประชัน    นันทะถนิ  ( นรจ.๓๘ )

การศึกษา   ร.ร.จ่าทหารเรือ

ราชการ ร.ล.มัตโพน กยพ.กร.๒๕๔๐ - ๔๔

ราชการชายแดน นปข.(นรข.)ที� นครพนม ปี ๒๕๔๔ - ๔๖ 

ราชการกบั ร.ล.เจ้าพระยา ที�พงังา ๒๕๔๙ – ๕๑ 

เสมียน แผนกเดนิเรือและการเรือ

ประวตัรัิบราชการ



1. เดนิเรือนําร่อง (Piloting) ตรวจวตัถุบนพื�นโลก
2. เดนิเรือรายงาน (Dead Reckoning - DR)
    การคาํนวณล่วงหน้าจากตาํบลที�เรือแน่นอนครั�งสุดท้าย
3. เดนิเรือดาราศาสตร์ (Celestial Navigation)
    ตรวจวตัถุบนท้องฟ้า
4. เดนิเรืออเิลก็ทรอนิกส์ (Electronic Navigation)
    ใช้อุปกรณ์ อเิลก็ทรอนิกส์  วทิยุหาทศิ เรดาร์ GPS.
   

 ประเภทของการเดนิเรือ



 เส้นตาํบลที� (A position line)
 เส้นตรง /เส้นโค้ง /เส้นรอบวง ที�เรืออยู่    
    (เส้นตาํบลที� = เส้นแบริ�ง เมื�อหาโดยการแบริ�ง)

  ที�เรือแบริ�ง (A fix)
 ตาํบลที�จากเส้นตาํบลที� 2 เส้น หรือมากกว่าในเวลา

ตดิๆกนั ตดักนัเป็นมุมพอเหมาะ หมายด้วย •



  ที�เรือแบริ�ง (Fix.)   “ Fix. ”
 ตรวจวตัถุบนพื�นโลก  

  ที�เรือตรวจ (Observed Position) “ Obs.”
 ตรวจวตัถุท้องฟ้า 

  ที�เรือรายงาน (Dead Reckoning Position) “ D.R.”
 คาํนวณจาก Fix. (เขม็+ความเร็ว)

  ที�เรือประมาณ (Estimated Position) “ E.P.”
 ประมาณจาก Fix. (กระแสนํ�า /กระแสนํ�าขึ�น-ลง /ลม)



  ที�เรือแบริ�งโดยใช้วตัถุสิ�งเดยีว 2 ครั�งในเวลาต่างกนั 
(Running fix) เส้นตาํบลที� 2 เส้น 

ตรวจเวลาต่างกนั
คาํนวณระยะทาง 

 การสังเกตววิ เปรียบเทยีบ จากแผนที�  
กลางคืน กระโจมไฟ

   ความชํานาญ / สังเกต 
เสก๊ตภาพ



 การจุดที�เรือ

• FIX.  1200 ที�เรือโดยตรวจวตัถุบนพื�นโลก

 • OBS. 1300 ที�เรือจากการวดัแดดวดัดาว

D.R.  1400 ที�เรือรายงาน

• RAD.FIX. 1000 ที�เรือโดยเรดาร์

• LORAN 1400 ที�เรือโดยลอแรน

• E.P. 1415 ที�เรือประมาณ



 การจุดที�เรือ

FIX.  1200     ที�เรือโดยตรวจวตัถุบนพื�นโลก

D.R.  1400     ที�เรือรายงาน

 

 1000     ที�เรือโดยเครื�องมืออเิลก็ทรอนิกส์



• ใกล้ดกีว่าไกล

• แหลมดกีว่าป้าน กระโจมไฟดทีี�สุด

• ฝั�งเดยีวกนั

• เขม็ไขว้ตดักนั ดทีี�สุด  60◦ (3 แห่ง) / 90◦ (2 แห่ง)

• แบริ�ง ชายเกาะ แหลมฝั�ง ไม่ควรใช้

• อย่าเชื�อแบริ�งทุ่น เรือทุ่น อาจเคลื�อนที�ได้

 การเลือกที�หมายในการแบริ�ง *







 พกัสมอง



วธีิหาที�เรือ มี 11 วธีิ 

1 แบริ�งเขม็ไขว้ (Cross bearing) นิยมที�สุด*

2 แบริ�งกบัมุม (A bearing and an angle)

3 แบริ�งกบัระยะทาง (A bearing and a distance) รวดเร็วที�สุด*

4 แบริ�งกบัการหยั�งนํ�า (A bearing and a sounding) เชื�อไม่ได้

5 แบริ�งกบัวดัมุมแนวนอน(A bearing and a horizontal angle)



6 แบริ�งผ่านกบัมุม(A transit and an angle) ไม่มีอตัราผดิเขม็ทศิ

7 วดัมุมแนวนอนสองมุม (Horizontal sextant angles)          
 ถูกต้องที�สุด *

8 แบริ�งวตัถุสิ�งเดยีวสองครั�งในเวลาต่างกนั (A running fix)

9 แนวเส้นหยั�งนํ�า (A line of sounding)

10 แบริ�งวทิยุ

11 ระยะเรดาร์ (A radar range)



 อยู่ในแผนที� เด่นชัด

 ทราบอตัราผดิ วาริเอชั�น ดวิเิอชั�น ของทศิหัวเรือ

 แบริ�งเขม็ไขว้ จดชื�อวตัถุ  เปลี�ยนเร็ววดั หลงัสุด 

      เวลา แบริ�งหลงัสุด

 ตดักนั  ไม่น้อยกว่า  30 ◦

 วตัถุใกล้เรือ

การเตรียมการหาที�เรือ  *



การหาที�เรือแบริ�งเขม็ไขว้(Cross Bearing)

- อย่างน้อย 2 เส้นตดักนั

- มุมแบริ�ง   
ไม่เกนิ 120◦    
ไม่น้อยกว่า 30◦
2 ที�หมาย 90 ◦
3 ที�หมาย 60 ◦

ที�เรือ

A

B
C



แบริ�งเขม็ไขว้    3    
ที�หมาย (Cross 
Bearing)

Cocked hat = สามเหลี�ยมเลก็      
- รูปเลก็    ที�เรืออยู่ในสามเหลี�ยม  
- รูปใหญ่  วดัแบริ�งสอบใหม่       
ที�เรืออยู่ตรงมุมใกล้อนัตรายที�สุด

Fix 1305



- รวดเร็ว                            
- ที�หมายเด่นชัดแห่งเดยีว               

การหาที�เรือแบริ�งกบัระยะทาง ( Bearing and distance )

R 2

ระยะทางได้จาก                    
- กล้องวดัระยะ                                  
- มุมแนวยืน เครื�องวดัแดด                           
- ระยะขอบฟ้า   ระยะไฟ+ระยะเรือ(สูงตา)             
จากมาตราระยะทาง                                                  - เรดาร์               



แบริ�งกบั
ระยะทาง     
โดยเรดาร์  



2300



- C = Course = เขม็ 

- S = Speed = ความเร็ว   

- R  = Range = ระยะทาง  

- B = Bearing = แบริ�ง                
    



คาํถาม




