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Opinnéaytetyon tarkoitus on selvittaa keinoja Navi-Trainer Professional 4000 -
navigointisimulaattorin kdyton oppimisen tehostamiseksi Kotka Maritime Centre
(KMC) -simulaattorikoulutuskeskuksessa, jotta oppilaat voisivat taysipainoisesti
keskittyd opintosuunnitelman mukaisiin simulaattorilla harjoiteltaviin asioihin. Tygssa
on tarkasteltu laatimani oppilaan perehdytysohjeen tarpeellisuutta, rakennetta seka sen
kéytosta oppilaille ja opettajille syntyvad hydtya KMC:n navigointisimulaattorin
kéayton oppimisessa.

Tyon yhteydessa toteutettiin KMC:n navigointisimulaattorissa harjoitteleville
oppilaille kyselytutkimus, jonka pohjalta selvitettiin navigointisimulaattorin
kayttokouluttamisen nykytilaa, kirjallisen lisdohjeistuksen tarpeellisuutta ja sitd,
kuinka hyvin olen onnistunut kohderyhmalle raataléidyn perehdytysohjeen
laadinnassa.

Analysoimalla kvantitatiivisen eli maaréllisen kyselytutkimuksen vastausten jakaumia
selvisi, ettd oppilaiden perehdytystd on parannettava ja oppilaan perehdytysohjeelle tai
vastaavalle kirjalliselle opetuskielelld laaditulle k&yttoohjeelle on tarvetta KMC:ssé
annettavan simulaattorikoulutuksen kokonaisvaltaiseksi tehostamiseksi.
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The purpose of this thesis was to study how to enhance user learning of the Navi-
Trainer Professional 4000 navigation simulator in the Kotka Maritime Centre (KMC)
simulator training center in a practical way so that the trainees could concentrate
entirely on training. In this thesis, a student familiarization manual, which was written
by the author, was examined from a perspective of necessity, structure and the benefit
of use for the trainees and teachers.

A query was carried out amongst the trainees who use the KMC navigation simulator.
The objective was to examine the present state of user training, the need for additional
written instructions and how well he author managed in tailoring the familiarization
manual according to the needs of the target group.

By analyzing the answer distribution of the quantitative query, it became clear that
student familiarization needs to be improved, and there is demand for a familiarization
manual or an equivalent written manual in the language of instruction to generally
enhance the simulator training in the KMC.
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TERMINOLOGIAA

ARPA-tutka - Automatic Radar Plotting Aid, automaattisesti plottaava

merenkulkututka

ECDIS - Electronic Chart Display Information System, elektroninen merikartta- ja

turvallisuustietojarjestelma

Ekami - Etela-Kymenlaakson ammattiopisto

FRC - Fast Rescue Craft, nopea valmiusvene

GMDSS - Global Maritime Distress Safety System, maailmanlaajuinen merenkulun

halytys- ja turvallisuusjarjestelméa

IEC - International Electrotechnical Commission , maailmanlaajuinen sahkéteknisten

komiteoiden standardisoimisjarjesto

IMO - International Maritime Organisation, merenkulun kansainvélinen kattojarjesto,

jossa kaikki jadsenmaat ovat edustettuina

ISO - International Organization for Standardization, maailmanlaajuinen

standardisoimisorganisaatio

KMC - Kotka Maritime Centre, Kyamkin ja Ekamin yhteinen
simulaattorikoulutuskeskus Kotkan Pookinméella

Kyamk - Kymenlaakson ammattikorkeakoulu

MARPOL - International Convention for the Prevention of Pollution from Ships, ,
IMOQ:ssa laadittu kansainvalinen yleissopimus/koodi, alusten aiheuttaman

meriympériston saastumisen ehkaisemiseksi

NTPro-4000 - Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattori



SFS - Suomen Standardisoimisliitto

SOLAS - International Convention for the Safety of Life at Sea, IMO:ssa laadittu
kansainvalinen yleissopimus/koodi, joka ohjaa alusten turvalliseksi rakentamista ja

niiden turvallista operointia

STCW - International Convention on Standards of Training, Certification and
Watchkeeping for Seafarers, IMO:ssa laadittu kansainvalinen merenkulun
koulutuksen vaatimuksia ohjaava yleissopimus/koodi

VTS - Vessel Traffic Service, alusliikenteen ohjaus



1 JOHDANTO

Olen aina ollut erittain kiinnostunut simulaattoreista seka simulaattoripohjaisen
koulutuksen mahdollisuuksista ja olin oman simulaattoriharjoitteluni alkuaikana
vertaisteni kanssa samaa mielta siitd, ettd simulaattorioppilaan perehdyttamista
koulutuksessa kaytettdvaan navigointisimulaattoriin voisi selvasti tehostaa erityisesti
kirjallisella ohjeella, jotta simulaattoriharjoittelussa saavutettaisiin paremmat tulokset
ja hyoty simulaattoriharjoittelun alkuvaiheessa. Kotka Maritime Centre (KMC) -
simulaattorikoulutuskeskukselle tekeméani Navi-Trainer Professional 4000 -oppilaan
perehdytysohjeen tarkoitus on auttaa oppilasta oppimaan mahdollisimman nopeasti
itse simulaattorin kayttd, jotta han voisi jo simulaattorikoulutuksen alkuvaiheessa

suunnata keskittymisensé simulaattorilla harjoiteltaviin asioihin.

Simulaattori on oppimisvaline, jonka kayttdminen taytyy hallita riittdvan hyvin jotta
simulaattorilla voisi tuloksellisesti harjoitella KMC:ssa koulutettavia Kymenlaakson
ammattikorkeakoulun (Kyamk) ja Eteld-Kymenlaakson ammattiopiston (Ekami)
merenkulun perusopetus- ja tdydennyskoulutuskurssien asiasisaltdjéa.
Perehdytysohjeen on tarkoitus palvella myds simulaattoriohjaajaa ajankaytollisesti
siten, ettd simulaattorin k&yton opastamiseen oppilaille kuluisi vahemmaén
simulaattoriharjoitteluun tarkoitettua aikaa. Oppilaan perehdytysohjeen ei ole tarkoitus
korvata simulaattoriohjaajan oppilaille antamaa perehdytysta simulaattoriin, vaan
tehostaa oppilaiden oppimista, jotta paastddn mahdollisimman nopeasti

harjoittelemaan simulaattorilla koulutuksen vaatimia asioita.

Oppilaat voivat omatoimisesti perehtyd NTPro-4000 -simulaattoriin oppilaan
perehdytysohjeen sahkoisen version avulla omalla ajallaan ja kerrata sieltd ennen
simulaattoriharjoittelua seuraavan harjoituksen aihepiiriin kuuluvia asioita. KMC:ssé
oppilaat voivat taas kayttada perehdytysohjeen paperiversiota nopeaan yksittéisen ja
yksiselitteisen tiedon tai ohjeen hakemiseen simulaattoriharjoituksen aikana, jotta
heidan keskittymisensa itse harjoiteltaviin asioihin herpaantuisi mahdollisimman

lyhyeksi ajaksi.



2 TAVOITE JA TUTKIMUSMENETELMAT

Ty0ni tavoitteena oli tutkia oppilaslaheisen kirjallisen perendytysohjeen tarpeellisuutta
ja sen kaytosta syntyvaa hydtya KMC:n navigointisimulaattorin kdytén oppimisessa.
Tassa opinndytetyoni dokumentointiosassa kasittelen oppilaan perehdytysohjeen
tarpeellisuutta, sisaltod seké rakennetta simulaattorikoulutusta, teknista viestintaa,
kayttoohjeiden tekemisté ohjaavan standardin, merenkulun koulutusta ja tilastotiedetté

késittelevén Kirjallisuuden avulla.

Koska KMC on hankkeistanut opinnédytetyoni ja siihen liittyv& Navi-Trainer
Professional 4000 -oppilaan perehdytysohje oli sisalléltadn valmis tehdesséni tata
tyoni dokumentointiosaa, niin mielestani tyéhoni kuuluu arvioida perehdytysohjeen
kaytosta syntyvaa hyotya simulaattorikeskukselle ja sen oppilaille myds yksinkertaisen
kyselytutkimuksen avulla. Kaytin oppilaan perehdytysohjetta materiaalina
kyselytutkimuksessani, jossa puolet saman otantaryhmén oppilaista sai tutustua
perehdytysohjeeseen ja puolet ei. Kaikki oppilaat tayttivat saman kyselylomakkeen,
jolloin vastauksien analyysista pitaisi kdaydéa ilmi selkeé ero ohjeeseen perehtyneiden ja

ei perehtyneiden simulaattorissa harjoitelleiden henkil6iden valilla.

Analysoin kvantitatiivisen eli maarallisen kyselytutkimuksen tuloksia vastausten
jakaumien perusteella, seka listaan lopuksi omia ja ty6tani ohjanneiden seké
kyselytutkimuksen suorittamisessa avustaneiden opettajien parannus- ja
kehittdmisehdotuksia KMC:n navigointisimulaattorin tehokkaampaan kéyton

oppimiseen.
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3 KOTKA MARITIME CENTRE

3.1 Kotka Maritime Centren nykytila

Kotka Maritime Centre (KMC) on Eteld-Kymenlaakson ammattiopiston (Ekami) ja
Kymenlaakson ammattikorkeakoulun (Kyamk) yhteinen simulaattorikoulutuskeskus,
joka sijaitsee Ekamin tiloissa Kotkan Pookinméaelld. Koulutuskeskuksen tiloissa
jarjestetadn molempien yhteistyokoulujen simulaattorikoulutusta vaativaa tutkintoon
johtavaa perusopetusta ja opintoihin sisallytettyja merenkulun
tdydennyskoulutuskursseja seka tuotetaan palveluna merenkulun

taydennyskoulutuskursseja yrityksille ja yksityishenkildille.

KMC:ssa on perinteisten luokkatilojen liséksi useita simulaattorikokonaisuuksia, jotka
ovat Transas Marinen valmistamat navigointisimulaattori, alusliikenteenohjaus- eli
VTS (Vessel Traffic Service) -simulaattori, konehuonesimulaattori ja GMDSS (Global
Maritime Distress System)- eli meriradioasemasimulaattori sekd NAPA Groupin
valmistama lastinkésittelysimulaattori. Tassa opinnédytetydssa keskitytadan KMC:n

NTPro-4000 -navigointisimulaattoria késittelevadn perehdytysohjeeseen.

KMC:n navigointisimulaattorikokonaisuus kasittad fyysisesti kahdeksan kahdella
perustietokonendyt6lla toteutettua tybasemaa ja kaksi laajakuvaista Full Mission
Bridge-komentosiltaa. Navigointisimulaattori on Ekamin ja Kyamkin perusopetuksen
lisdksi olennainen harjoittelu- ja opetusvéline seuraavilla KMC:ssa jarjestettavilla

merenkulun tdydennyskoulutuskursseilla:

- ARPA-tutkakurssi (Automatic Radar Plotting Aid = automaattinen tutkaplottaus)

- ECDIS-kurssi (Electronic Chart Display Interface System = elektroninen
merikartta)

- FRC-kurssi (Fast Rescue Craft = nopea valmiusvene)

- Veneenkuljettajakurssi

- Kotimaanliikenteen laivurikurssi
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3.2. Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattori

Transas Marinen valmistama Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattori
(NTPro-4000) tayttdad merenkulun koulutuksen vaatimuksia ohjaavan STCW-koodin /

-yleissopimuksen ja sen liséyksien, joista viimeisimmét ovat STCW ed. 2011,

maéarittdmat vaatimukset merenkulun koulutuksessa kéytettaville simulaattoreille.
(STCW ed. 2011, 93-95).

NTPro-4000 -simulaattoriohjelmalle myénnetyt sertifikaatit:

Venéjan liikenneministerion merenkulun palveluiden (ROSMORFLOT)
tyyppihyvéksyntasertifikaatti toimia aluksen ohjailu-, hallinta- ja komentosillan
tiimityoskentelysimulaattorina

Ison-Britannian Merenkulun Turvallisuusviraston (Marine Safety Agency UK)
arviointi- ja testaussertifikaatti toimia merenkulkijan harjoitus ja
patevyydenosoitussimulaattorin STCW-95 kohtien A-11/1 ja A-11/2 mukaan
(NAVI TRAINER 4000 BRIDGE -manuaali)

NTPro-4000:1la voidaan kouluttaa:

reittisuunnittelua ja navigointia kaikissa olosuhteissa (paitsi jadolosuhteissa)
paikanmaadritysté ja arvioida sen tarkkuutta kaikilla nykyisilla menetelmilla (paitsi
téhtitieteellinen navigointi)

perusnavigointilaitteiden kayttoa (loki, kompassi ja kaikuluotain)

ARPA-tutkan kayttoa

komentosillan turvallista vahdinpitoa

aluksen propulsion ohjauslaitteiden kayttoa

aluksen ohjailua kaikissa olosuhteissa

etsintad ja pelastamista (NAVI TRAINER 4000 BRIDGE -manuaali)
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3.3. Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattorin fyysinen toteutus KMC:ssé

Navigointisimulaattorin perusyksikkod on tydasema, joka koostuu Conning displaysté

eli ohjailunédytosté (simulaatio), ECDIS displaysta (Electronic Chart Display

Information System) eli ECDIS -nédytdsta (elektroninen merikartta) ja ARPA

(Automatic Radar Plotting Aid) -tutkandytdsta. Tydasemalla voi toimia myos

simulaation harjoitusaluetta vastaavilla paperikartoilla ECDIS-ndyttd sammutettuna.

Navi-Trainer Professional 4000 -oppilaan perehdytysohje késittelee NTPro-4000 -

simulaatio-ohjelman kayttoa ja lahinnd em. tyéasemasimulaattoria, koska KMC:n Full

Mission Bridget eli komentosiltasimulaattorit siséltavat tdsmalleen saman simulaatio-,

tutka- ja ECDIS-ohjelman silld erotuksella, ettd monet kontrollit toimivat konsoleihin

asennetuista fyysisisté tillereistd eli kahvoista ja fyysisista painikkeista.

INAVIGOINTISIMULAAT|

KMC
TORI

NTPro4000 (Conning

Display)

Information panel

NAVISAILOR3000
(ECDIS Display)

)

Visual

Radar

Pilot Card
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Turning circles

Emergency
manoeuvres

Stopping tracks

Magnetic deviation
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Man. Info

Thrusters
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View control & G/M
Compass

Steering mode &
Rudder

Pumps & Program
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Kaavio 1. Transas Marinen valmistaman NTPro-4000 -navigointisimulaattorin

rakenne



13

4 OPPIMISEN TEORIAA SIMULAATIOYMPARISTOSSA

4.1. Yleinen oppiminen simulaatioympaéristossa

Oppimisymparistona simulaattori ja simulaatio poikkeavat huomattavasti perinteisista
luentopohjaisesta oppimisympéristosta. Anthony Rowley kuvaa kirjoituksessaan A
simulating idea ... The use of simulation in training, ettd simulaatio on véline
oppimisen tehostamiseen silla suoritetun suunnitelmallisen ja ohjatun harjoittelemisen
kautta. Simulaatioiden tehokkuus oppimisvalineend perustuu yleensa opitun teorian
soveltamiseen kaytanndssé simulaation synnyttdmassé keinotekoisessa todellisuutta
mallintavassa ympaéristossa. Simulaattorilla luodussa kontrolloidussa ymparistdssa
voidaan turvallisesti harjoitella myds toimintaa ongelma- ja vaaratilanteissa

vaarantamatta henkil6ita tai materiaalia. (Rowley A. 2009, 2)

Simulaatiota on perinteisesti kaytetty kulkuneuvojen ja laitteiden ohjaamisen
harjoitteluun. Pisimmaét perinteet simulaattoreiden hyddyntamisesta opetuskaytdssé on
ilmailualalla, jossa simulaatio on modernien simulaattoreiden teknisen kehityksen
myOtd muuttunut erittain tarkasti oikean lentokoneen ja tietyn lentokonetyypin
kayttaytymista mallintavaksi korkean tarkkuuden (high fidelity) simulaatioksi.
Korkean tarkkuuden vaativat simulaatiot ovat laajoja kokonaisuuksia ja ne voidaan
toteuttaa vain kalliilla simulaattoreilla, joiden kayttaminen vaatii paljon opettelua ja
perehtymistd. Rowleyn mukaan simulaation ei kuitenkaan tarvitse olla korkean
tarkkuuden omaava ollakseen tehokas opetusvéline. Tasta esimerkkind on roolileikki,
joka on yleinen matalan tarkkuuden omaava (low fidelity) simulaatio. Roolileikki on
tehokas tapa harjoitella eri rooleja organisaatiossa, ja sen tarkkuutta voidaan parantaa

ottamalla roolileikkiin mukaan asian tuntevia ammattilaisia. (Rowley A. 2009, 2-4)

Alamaki ja Luukkonen Kirjoittavat teoksessaan eLearning, Osaamisen kehittamisen
digitaaliset keinot: strategia sisallontuotanto, teknologia ja kayttdonotto: "Monet
tietokoneohjelmat ja jarjestelmat ovat valitettavasti kayttajan nakokulmasta varsin

tyolaita oppia ja niiden opetteleminen vaatii paljon pienten yksityiskohtien
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muistamista asia, joka on ollut pitkdan tiedossa, mutta johon on kuitenkin kéytdnndssa
kiinnitetty vahian huomiota.” (Alamaki & Luukkonen 2002, 39)

Vastaavaa kuvataan my6s Meisalon, Sutisen ja Tarhion saman alan teoksessa
Modernit oppimisymparistot: ”Koska opetusohjelmat tehdaan usein raatalityona,
jokainen niista on yksilollinen myos kayttoliittymansé ja toimintojensa suhteen.
Varsinkin osalle opettajista ja miksei opiskelijoistakin tdma tuottaa niin suuria
vaikeuksia, etta ainakin ohjelman monimutkaisimmat ja usein mielenkiintoisimmat
piirteet jadvat kayttamatta, eli kenties juuri ne, jotka toisivat opiskelutilanteeseen

tekniikan antaman lisdarvon.” (Meisalo & Sutinen & Tarhio 2003, 147)

Vaikka ndma kaksi teosta kasittelevat séhkoista oppimateriaalia ja sen luomista, niin
sama periaate patee tietokoneohjelmien ja jarjestelmien k&yton oppimiseen
suunnattuun kirjalliseen oppimateriaaliin ja sellaisen tarpeellisuuden tiedostamiseen

simulaattoriharjoittelun tehostamiseksi KMC:ssa.

Simulaattori on fyysinen laite, ké&yttoliittyma ja oppimisvéline, jonka vélityksella
simulaatiota koetaan ja hallitaan. Puhuttaessa Kotka Maritime Centren
navigointisimulaattorista simulaatiokokemus koostuu fyysisesta simulaattorista eli
laitteista ja simulaattoriohjelmasta, joiden valityksella luodaan simulaatioymparisto.
Pelkka simulaatio-ohjelma ei ole yksin simulaattori, koska sill& ei voi harjoitella ilman
laitteistoa. KMC:n Navi-Trainer Professional 4000 -simulaattoriohjelma kuuluu
suuren tarkkuuden omaaviin laajoihin simulaattorikokonaisuuksiin, koska se siséltaa
virtuaalisen harjoitteluympariston lisaksi kaikki aluksen hallintaan tarvittavat laitteet ja

kontrollit.

Kahdella Full Mission Bridge -komentosiltasimulaattorilla toteutetut simulaatiot ovat
KMC:n korkeimman tarkkuuden omaavia simulaatioita, koska kaikki aluksen perus
ohjailuun, késittelyyn ja navigointiin tarvittavat kontrollit, kuten esim. tutka, ECDIS
eli elektroninen merikartta, ruori, automaattiohjaus ja tehokahvat on mallinnettu
fyysisesti oikeaa komentosiltaa vastaaviin pulpetteihin ja simulaation visuaali eli
nédkyma heijastetaan leveéna sektorina suurelle kaarevalle seindpinnalle. KMC:n
navigointisimulaattorin perusyksikko on ty6asema, joita KMC:ssé on kahdeksan.
Ty0Oasemasimulaattori ei pysty tarjoamaan ulkoisesti yhta tarkkaa
simulaatiokokemusta kuin Full Mission Bridge -komentosiltasimulaattori, koska sen

kéayttdminen on toteutettu poytatietokoneilla ja niiden naytoilla seka simuloitavan
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aluksen kontrollit on mallinnettu virtuaalisesti simulaatio-ohjelmaan, jossa niita
ohjataan tietokoneen hiirelld. Tydasemia kéytetddn kustannus- ja tilank&yttosyista,
mutta seka tybasema- etta komentosiltasimulaattoreissa on taysin sama
simulaattoriohjelma, jonka kéyttdmisen opettelun avuksi olen laatinut oppilaan

perehdytysohjeen.

4.2. Oppimisen miellejarjestelméat simulaatioharjoittelun ndkokulmasta

Repo ja Nuutinen kuvaavat teoksessaan Viestintataito, ettd ihminen prosessoi ja oppii
aistiensa valityksella. VVastaanotamme informaatiota nakemalla, kuulemalla ja
tuntemalla. Useimmat ihmiset osaavat kayttaa tilanteen mukaan kaikkia aisteja
vastaanottaessaan informaatiota, mutta jokin aisti on yleensa hallitsevin tiedon
vastaanottamisen valine. Ihmiset jaetaan hallitsevimman aistiin pohjautuvan
oppimiskanavan eli miellejarjestelman mukaan kolmeen ryhmaan, jotka ovat
visuaalinen, auditiivinen ja kinesteettinen. Visuaalinen henkil® oppii parhaiten
nakemalla ja ajattelee asioita kuvina. Han on hyva hahmottamaan suuria
kokonaisuuksia ja lukee mieluummin kuin kuuntelee. Auditiivinen henkil® oppii
kuulemalla ja ajattelee selittdmaélla asiat itselleen sisdisend puheena. Han on hyvéa
muistamaan mitd joku sanoi, mill& tavalla ja missé yhteydessa. Kinesteettinen henkil®
oppii tekemalla kehollaan eli kokeilemalla ja koskettamalla asioita. Han kokeilee
mieluummin uutta asiaa rohkeasti itse, kuin lukisi tai kuuntelisi ohjeita. (Repo &
Nuutinen 2003, 33, 35-38)

Simulaatioympadrist0 tarjoaa mahdollisuuden tukea kaikkien kolmen
miellejarjestelman oppimiskanavia, joskin eri kanavia vallitsevasti tiedon
prosessoimiseen kayttavat henkil6t tarvitsevat tietoa erilaisista lahteista. Ajateltaessa
simulaattoriin ja simulaatio-ohjelman kayttdén perehtymista visuaalisesti prosessoivan
henkilon pitéisi saada lukea asiasta kéaytto-/perehdytysohjeen vélityksell,
auditiivisesti prosessoivan henkilon pitéisi saada kuulla asiasta simulaattoriohjaajalta
ja Kinesteettisesti prosessoivan henkilon pitéisi saada opetella simulaattorin toiminta

kokeilemalla.
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Kuten Repo ja Nuutinen kuvasivat, niin lahes kaikki ihmiset osaavat prosessoida tietoa
kaikilla aisteillaan, eika tilanne ole siksi taysin mustavalkoinen. Jos
navigointisimulaattorin kayttokouluttamisessa oppilaille olisi kaytossé kaikki kolme
lahdetté saada tietoa, niin ne kaikki myds tukisivat toisiaan. Tahan asti KMC:n
navigointisimulaattorin kayttokouluttamisessa oppilaille ei ole kaytetty kirjallista
ohjetta, joten sen puuttuminen ei ainakaan ole tukenut simulaattorin k&ayton oppimista
varsinkaan visuaalista prosessointitapaa hyodyntavien henkilGiden tapauksessa, jotka

saavat suurimman hyddyn irti juuri kirjallisesta ohjeesta.

4.3. Oppimisen siirtovaikutus simulaatioharjoittelussa

Simulaatio- ja simulaattorikoulutuskokonaisuuksia voidaan jakaa muodollisiin
skenaarioihin, joita kaytetdan opettamisessa ja tulosten arvioimisessa. Jokainen
skenaario pitaa sisallaan erilaisen ja eri asiaa késittelevan simulaation, joilla kaikilla
on omat tavoitteensa. N&in luodaan perusta nousujohteiselle oppimiselle
simulaattoriymparistossd. Em. jarjestelméllinen simulaattorikoulutus perustuu yleiseen
oppimisen siirtovaikutusteoriaan (Transfer of Learning), jonka mukaan aiemmassa
asiayhteydessd, kuten simuloidussa skenaariossa, opittu tieto ja taito siirtyvét kayttéon
uuden asian oppimiseen uudessa asiayhteydessd, kuten seuraavassa, edellista hieman

vaikeammassa simuloidussa skenaariossa. (National Research Council 1996, 37)

Kirjoituksessaan Transfer of Learnign, Perkins ja Salomon kuvaavat, etta transfer on
joko positiivista (positive transfer) tai negatiivista (negative transfer) ensimmaisena
mainitun ollessa tietysti pddmaarané kaikenlaisessa oppimisessa ja opettamisessa.
Positive transfer tapahtuu, jos ensimmaisessa asiayhteydessa opittu vaikuttaa
positiivisesti uudessa asiayhteydessa opittuun asiaan. Esimerkkind positiivisesta
tranferistd Perkins ja Salomon mainitsevat kielten oppimisen, jossa jo aiemmin opitun
kielen sukulaiskieli on helpompi oppia kuin taysin erityyppisen kielen. Negatiivisessa
transferissa aiemmin opitulla on taas negatiivinen vaikutus uuden asian oppimiseen ja
esimerkkin tallaisesta tilanteesta Perkins ja Salomon kayttavét jalleen kielten
oppimista, jossa osaaminen ensimmaisessé kielessa vaikuttaa negatiivisesti toisen

kielen puhumisen ja kirjoittamisen oppimiseen taysin eridvan dantdmisen ja kieliopin
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vuoksi. Ajan kanssa oppilaat kuitenkin oppivat tunnistamaan ja valttdméaan

negatiivisen transferin vaikutuksia. (Perkins & Salomon, Transfer of Learning, 4-5)

Positiivisen ja negatiivisen vaikutuksen lisaksi transfer voi olla joko lahikantoista
(near transfer) tai kauaskantoista (far transfer). Near transfer on erittéin yleista ja sita
syntyy, kun transfer tapahtuu samankaltaisten asiayhteyksien valilla. Perkins ja
Salomon mainitsevat esimerkkiné near transferista oppilaiden menestyvan hyvin
koetilanteessa samantyyppisissé tehtavissd, joita he ovat harjoitelleet ennen koetta.
Simulaattorikoulutus, kuten kaikki muukin opettaminen perustuu vahvasti near
transferiin, koska sen siséltdmien harjoitusten vaikeustaso nousee portaittain ja
edellisessa harjoituksessa opitulla on suuri merkitys seuraavassa menestymiseen. Far
transferin tapahtumista on taas vaikeampi osoittaa toteen, koska siiné transfer tapahtuu
kahden hyvin erilaisen asiayhteyden vélilla. Perkinsin ja Salomonin esimerkissé
henkil® voi esim. ottaa k&yttdon shakkipelissé oppimansa strategian, kuten ’Ota

keskusta haltuun!” suunnitellessaan sotastrategiaa. (Perkins & Salomon 1992, 5)

5 KAYTTOOHJEEN MAARITELMASTA OPPILAAN PEREHDYTYSOHJEESEEN

5.1. Yleinen kayttoohjeen madritelmé

Oppilaan perehdytysohje on kohderyhmélleen eli KMC:n navigointisimulaattorissa
harjoitteleville Kyamkin, Ekamin ja merenkulun tdydennyskoulutuskurssien oppilaille
suunnattu kayttéohje NTPro-4000 -navigointisimulaattoriohjelman ké&yton opettelua
varten. Kayttoohjeiden laatiminen on teknisen viestinnan laji, jonka tarkoituksena on
opettaa lukijaa kirjallisen ohjeen valitykselld. Revon ja Nuutisen mukaan ohjeen
kirjoittajan olisi tarkasteltava erityisesti oppimista, koska ohjeen lukija tdytyy saada
ymmartdmaan sanoma niin, ettd han todella toimii sen mukaisesti. (Repo & Nuutinen
2003, 138)

Kirjassaan Toimivaa teksti&, Nykédnen kirjoittaa seuraavaa: "Kéyttdohjeen tarkoitus on
ohjata lukijaa tuotteen - esimerkiksi laitteen, laitejarjestelman tai palvelun -

turvalliseen, tehokkaaseen, taloudelliseen ja miellyttdvaén kayttoon (Nykénen 2002,
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50).” Nykédsen madritelma kattaa hyvin kaikkien kédyttoohjeiden laadinnan tavoitteet,
ja niiden kirjo onkin suuri riippuen aina ohjetta koskevan tuotteen tai asian luonteesta.
Koska oppilaan perehdytysohjeen tapauksessa on kyse 1dhinnd tietokoneohjelman
kéayton oppimisesta, niin Nykéasen maaritelméssa ja samalla tavoitteissa, joita
noudattamalla saadaan aikaan hyva kayttdohje, sitd kuvaavat parhaiten tehokkuus ja
miellyttdva kaytettavyys. Tehokkuus mielestani siksi, ettd Oppilaan perehdytysohje
auttaa oppilaita oppimaan simulaattorin kayton mahdollisimman nopeasti, jotta
simulaattoriopetuksessa paastddn mahdollisimman nopeasti itse asiaan, eli
simulaattorilla harjoittelemiseen. Oppilaan perehdytysohjeen miellyttava kaytettavyys
taas syntyy, kun sen laatimisessa on kéytetty Nykésen luettelemia hyvan kayttoohjeen

ominaisuuksia:

- laadittava kayttajan nakokulmasta

- yksiselitteinen

- rakenteeltaan selkea

- loogisesti eteneva

- helppotajuinen

- kuvitus keskeisessa osassa tukemassa tekstia

Néin toteutettuna kayttohje motivoi lukijaa, silla se on kaikin puolin toimiva
kokonaisuus ja saa siten aikaan ohjeen laatijan tavoitteena olevaa oppimista. (Nykanen
2002, 50-51)

5.2. Tietokoneohjelman kayttdohjeen maaritelméa

Kajakina-Lappalainen on méaritellyt Pro gradu -tutkielmassaan Kayttajaryhmalle
raataloidyn kayttdohjeen luominen: Ylgjarven koulujen Plone-

sisallonhallintajarjestelma toimivalle kdyttoohjeelle seuraavia ominaisuuksia:

looginen rakenne

johdonmukaisuus

sisallon 1) paikkansapitavyys, 2) sopiva laajuus, 3) ymmarrettavyys ja 4)

hyodynnettavyys

tehokas visuaalisten keinojen kaytto
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- miellyttava yleisilme (Kajakina-Lappalainen 2012, 12).

Kajakina-Lappalaisen luettelemat ominaisuudet on raataloity Plone-
sisallénhallintajarjestelmén kayttdohjeen laatimista varten, mutta mielestani kaikilta
tietokoneohjelmien kayttoohjeilta voi vaatia samoja ominaisuuksia, jotta ne olisivat
yksinkertaisesti toimivia, kuten Kajakina-Lappalainenkin asian ilmaisee. Tdma koskee
my0s Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattorin k&yttoohjeen eli
oppilaan perehdytysohjeen siséltda seka rakennetta, ja olenkin kayttanyt naita
Kajakina-Lappalaisen méaritelmia erityisesti laatiessani kyselylomaketta oppilaan
perehdytysohjeen kohderyhmalle selvittadkseni miten hyvin olen onnistunut ohjeen

siséllon ja rakenteen laatimisessa.

5.3. Standardit apuna kéyttdohjeiden laatimisessa

Kéyttoohjeiden laadintaan on olemassa useita standardeja, joista uusin ja kattavin
suomenkielinen on Suomen Standardisoimisliitto SFS:n standardi: SFS-EN 82079-1
Kéayttoohjeiden laatiminen, jasentdminen, sisalto ja esittdminen osa 1: yleiset
periaatteet ja yksityiskohtaiset vaatimukset, 2012. Tama standardi on yhteen koonti ja
kaannos IEC:n (International Electrotechnical Commission = maailmanlaajuinen
séhkoteknisten komiteoiden standardisoimisjarjestd) ja ISO:n (International
Organization for Standardization = maailmanlaajuinen standardisoimisorganisaatio)
standardeista, jotka koskevat kayttdohjeiden laatimista, jasentamista, sisaltda ja
esittamista. (SFS EN 82079-1 2012, 8, 10, 12)

SFS-EN 82079-1 -standardi jakautuu neljaan paaryhmaan, jotka ovat periaatteet,
kayttoohjeiden sisalto, kayttdohjeiden esittdminen ja standardisarjan
vaatimustenmukaisuuden arviointi. Vaatimustenmukaisuuden arviointiin liittyen
standardi siséltaa standardin eri osa-alueiden noudattamista mittaavat liitteet A-E ja
ZA. Kasittelen seuraavaksi tasta kayttdohjestandardista tarkeimmat oppilaan
perehdytysohjetta eli navigointisimulaattoriohjelman kayttéohjetta koskevat asiat

aloittaen periaatteista.

”Informaation kuvailutaso ja yksityiskohtaisuus on mukautettava kohderyhméanséa

tietdmykseen. Kayttdohjeiden on siséllettava tyhjentéva ja riittdvan yksityiskohtainen
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asiaankuuluva informaatio kohderyhmén tarpeiden mukaisesti.” (SFS-EN 82079-1
2012, 22)

Kéyttoohje on osa tuotetta eli tuotteen mukana on tultava kayttdohjeet, jotka edistavat
sen kayttoa ja siséltavat kaiken informaation, jota kéyttdja tarvitsee tuotetta
kaytettadessd. Kayttdohjeen noudattamisen pitéa osaltaan vahentaa inmisten ja eléinten
loukkaantumis- tai sairastumisriskia seké tuotteen vaurioitumisen, virheellisen
toiminnan ja tehottoman toiminnan riskid. (SFS-EN 82079-1 2012, 22) KMC:ssa
annettava simulaattorikoulutus voidaan ajatella tuotteeksi erityisesti kaupallisena
palveluna tuotettavien merenkulun tdydennyskoulutuskurssien osalta.
Navigointisimulaattorin tapauksessa kayttdohjeen tehtavé on mielestani olla kattava ja
ehkaisté virheellista sek& tehotonta toimintaa simulaattorilla harjoiteltaessa, jolloin

koko simulaattoriharjoittelu tehostuu.

”Kéyttdohjeen sisdltdmin informaation on oltava johdonmukaista ja samansisiltoista
tuotteen sek& kaiken muun samaa tuotetta koskevan toimittajan julkaiseman
informaation kanssa (SFS-EN 82079-1 2012, 22).” Transas Marine on toimittanut
KMC:lle simulaattoriohjelman ja laitteiden mukana englanninkielisen NAVI
TRAINER 4000 BRIDGE -kéyttoohjeen, mutta taméa kirjan muotoon tehty ohje ei ole
kovinkaan visuaalinen eik& havainnollistava, koska se sisaltdd mm. vain osittaisia
kuvakaappauksia simulaattoriohjelmasta. Toinen puute Transaksen kayttdohjeessa on
se, ettd siitd ei ole saatavilla KMC:ssa uusinta NTPro-4000 -ohjelmapaivitysta
vastaavaa versiota, ja siksi vanha kayttdohje on nykyaén osittain ristiriitainen itse
simulaattoriohjelman kanssa. Laadin oppilaan perehdytysohjeen dokumentaation
enimmaékseen yksityiskohtaisesti navigointisimulaattoriohjelman ominaisuuksiin
tutustumalla, jotta se vastaisi mahdollisimman hyvin viimeista NTPro-4000 -

paivitysversiota.

Kohderyhman tunnistaminen on kéyttéohjeen laatimisen lahtokohta, jotta ohje voidaan
laatia kéyttdjan nakokulmasta. Kohderyhmén kyvyt ja tarpeet on otettava huomioon
sek& mahdollinen tarve osoittaa kayttbohje useammalle kuin yhdelle kohderyhmadlle.
Kohderyhmat on maariteltava kayttdohjeen sisallon alussa (SFS-EN 82079-1 2012,
26). NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohjeen kohderyhmd on KMC:n
navigointisimulaattorissa opintosuunnitelmansa mukaan harjoittelevat Kyamkin,

Ekamin ja merenkulun tdydennyskoulutuskurssien oppilaat. Heiddn NTPro-4000 -
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navigointisimulaattoriin ja komentosiltatyoskentelyyn liittyvan tietdmyksen taso voi

vaihdella paljon aikaisemman kokemuspohjan mukaan.

”Viestintd ja tietovilineet eli kdyttdohjeen esitystapa on valittava
tarkoituksenmukaisuuden, ympariston ja kohderyhmatyyppien mukaan. Tietovéline on
valittava sen mukaan, ettd kohderyhmat pystyvat jatkuvasti ja helposti kayttdmaan
kaikkea informaatiota, jota tarvitaan kayton aikana ennakoitavissa olevissa
olosuhteissa.” (SFS-EN 82079-1 2012, 28) NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohje on
laadittu yleisen kirjallisen dokumentin muotoon Word-tiedostona, jotta ohjetta voi
selata joko sahkodisena tai tulostaa paperille ilman, ettd samasta ohjeesta tarvitaan
useita eri versioita. Tama mahdollistaa myos sen, ettd oppilas voi perehtyé itsendisesti
séhkdiseen perehdytysohjeeseen, jonka hén saa esim. simulaattoriohjaajalta hyvissé
ajoin ennen simulaattoriharjoittelua. Simulaattorikeskuksessa jokaisella tydasema- ja
komentosiltasimulaattorilla pitéisi olla tulostettu kappale oppilaan perehdytysohjeesta,
josta oppilas voi etsid nopeasti tiettya yksiselitteista tietoa tai ohjetta

simulaattoriharjoittelun aikana.

Standardin mukaan kayttokoulutus ei voi korvata kayttoohjeita vaan vain taydentaa
niitd. Kéayttékoulutusta olisi tarjottava, jos kdyttoohjeet eivat voi yksinaan tayttaa
aiemmin tdmén tyon sivulla 17 ilmoitettuja yleisid vaatimuksia tuotteen
monimutkaisuuden takia tai jos kdyttdjan on saatava laajempaa informaatiota tai jos
kayttajalta ei voida vaatia riittavaa tietamysta. (SFS-EN 82079-1 2012, 30) Mielestani
asian voi ajatella myos niin péin, ettd pelkka kayttdohje ei voi korvata
kayttokoulutusta, koska ihmiset analysoivat tietoa eri tavoin. (Vrt. Oppimisen
miellejarjestelmat simulaatioharjoittelun ndkdkulmasta, s. 12) NTPro-4000 -
navigointisimulaattori on monimutkainen ja paljon yksityiskohtia siséltava
oppimisvaline, eika sen uusilta kayttajilta voida vaatia riittavaa tietdmysta, jotta he
voisivat harjoitella simulaattorilla tehokkaasti ilman itse simulaattoriin perehtymista.
Tasta johtuen kéayttokoulutuksen jarjestamiseen tulisi kiinnittdd KMC:ssé enemman

huomiota, kuin tdhan asti on tehty.

Kayttoohjeessa on oltava helppotajuinen terminologia ja tekniset termit on selitettava,
jotta uusi kayttéja ei jaé paikoilleen miettimaan niiden merkitysta.
”Maallikkokdyttdjdn on voitava ymmartaa kiyttoohjeita, jollei tuotetta ole tarkoitettu

tietyn, erityisosaamista omaavan kohderyhman kayttoon. Jos on valttdmatonta kayttaa
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teknisid termejd ja ilmaisuja, niiden merkitys on selitettava.” (SFS-EN 82079-1 2012,
32) Oppilaan perehdytysohjeen kohderyhmalla eli KMC:n simulaattorioppilailla on
sitd enemman erityisosaamista, mitd pidemmalla he koulutuksessaan ovat, ja
simulaattorin kayttokoulutusvaiheessa erityisosaamisen nopeaa karttumista ja suuren
tietomadran sisaistamista tulisi tukea oppilaan perehdytysohjeella, jonka alussa
avataan mahdollisimman hyvin maallikkoké&yttéjalle tuntemattomat termit ja lyhenteet
sitd mukaa, kuin niitd ilmenee. Esim. poiminta oppilaan perehdytysohjeen,

luotsikortti-osion, aluksen pysahtymistietovalilehden palkkikaavioiden selityksista:

1. FSAH(Full Sea Ahead) - STOP =n. 24cb in 26" 38"
= Pyséytys: Taydestd tehoasetuksesta eteenpéin
padkone/padkoneet seis tai alustyypista riippuen
potkurin/potkurien lapakulmat nollille pyséhtymismatka on n.
24 kaapelia eli 2,4 merimailia ja pysédhtymisaika on 26
minuuttia 38 sekuntia.
2. FSAH (Full Sea Ahead) > FAS (Full Astern) =n. 9cb in 5" 33”
= Pyséytys: Taydestd tehoasetuksesta eteenpain taydelle
tehoasetukselle taaksepéin pysdhtymismatka on n. 9 kaapelia eli
0,9 merimailia ja pysahtymisaika on 5 minuuttia 38 sekuntia.
3. STOP - FAH (Full Ahead) =n. 17cb in 8" 37"
» Kiihdytys: STOP-tehoasetuksesta FAH-tehoasetukselle
Kiihdytysmatka on n. 17 kaapelia eli 1,7 merimailia ja
kiihdytysaika on 8 minuuttia 37 sekuntia. (Navi-Trainer
Professional 4000 oppilaan perehdytysohje, 15-16)
Standardin mukaan kayttajalle on annettava tietoa seka tuotteen normaalista ja
turvallisesta toiminnasta etta sen epanormaalista toiminnasta (SFS-EN 82079-1 2012,
44). KMC:n navigointisimulaattorissa suoritettavissa harjoituksissa on aina lasna
simulaattoriohjaaja, joka vastaa simulaattorien teknisestd toiminnasta, ja siksi oppilaan
perehdytysohje keskittyy navigointisimulaattorin normaalikéyttoon oppilaan
nékodkulmasta, ka siiné kasitelld4&n seuraavia standardin perehdytysohjeelta vaadittavia

asioita;

- kayttdymparistod koskeva informaatio

= perehdytysohjeessa simulaattorin kayttdympariston eli visuaalin hallinta
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- manuaalista kayttoa ja automaattista kayttda koskeva informaatio seka tiedot,
miten vaihdetaan kéyttotilasta toiseen
= perehdytysohjeessa aluksen manuaalisen ja automaattisen ohjauksen toiminta
- kuvat, jotka selventévat tai auttavat ymmartdmaan paremmin tarkeimpia
toimintoja ja varotoimia
= perehdytysohjeessa koko ndyton kuvakaappaukset, joihin on korostettu
vuorollaan tekstissé kasiteltavat asiat varikkain laatikoin, nuolin ja numeroin
- virhetoimintojen tunnistaminen ja korjaaminen (SFS-EN 82079-1 2012, 44)
= perehdytysohjeessa yksiselitteiset ohjeet, jotka ehkéisevat harjoitusten kannalta
Kriittisten virheiden syntya
“Kéyttdjaltd vaadittu oppimisprosessi olisi niin pitkdlti kuin mahdollista jaettava
kayttoohjeiden jokaisessa jaksossa osiin, jotka koostuvat lyhyisté vaiheista.
Vaiheittaisen jakson ymmartdmisté voidaan vahvistaa numeroimalla toimintavaiheet
ja/tai opastamalla kéyttdja kussakin vaiheessa tarkastelemaan kuvaa, joka edustaa
kutakin toimintaa visuaalisesti tai sen vaikutusta kaavamaisesti.” (SFS-EN 82079-1
2012, 54) NTPro-4000 -navigointisimulaattoriohjelma eli tuote ohjasi minua paljon
oppilaan perehdytysohjeen dokumentoinnissa. NTPro-4000 -ohjelmassa on valmiiksi
johdonmukainen ja jaksottunut rakenne, kuten kay ilmi seuraavaksi esitetysta oppilaan

perehdytysohjeen sisallysluettelon rakenteesta.

3.1 Simulaation paanakymat
3.2 Informaatiopaneeli
3.3 Visuaalin valikot
3.4 Pilot Card - luotsikortti
3.4.1 Particulars - perustiedot
3.4.2 Turning Circles - kdannésympyrat
3.4.3 Stopping Tracks - pysahtymismatkat
3.4.4 Magnetic Deviation - magneettikompassin eksyméataulukko
3.4.5 Sensors
3.5 Man Info - k&siohjailupaneeli
3.5.1 Kuvakulma-, kiikari- ja kompassikontrollit
3.5.2 Ruori-, ohjailumoodi- ja ruorikoneen pumppujen kontrollit
3.5.3 Keulathrusterin ohjaus
3.5.4 Padkoneen ohjaus ja hatdohjaus
3.6 Instrum - merenkulun apulaitteet
3.6.1 Auto - automaattiohjaus (Tydasemasimulaattori)
3.6.2 Auto - automaattiohjaus (Full Mission -komentosiltasimulaattori)
3.6.3 Echo - kaikuluotainpiirturi
3.6.4 Gyro - hyrrapiirturi
3.6.5 Log - loki

Luettelo 1; Poiminta NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohjeen sisallysluettelosta
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Perehdytysohjeen dokumentaatiota tehdessani minun oli helppo keskittya
simulaattorin tiettyyn valilehteen ja sen siséllon sek& toimintojen dokumentointiin,
koska kaikki vélilehdet ovat ehjid kokonaisuuksia siséltden esim. kayttajalle tarkeaa
informatiivista tietoa, kdsiohjailuun tarvittavat hallintalaitteet tai vain yhden

merenkulun apulaitteen.

”Kuvien kaytto lisdd kdyttoohjeiden ymmarrettavyyttd. Tekstin ja kuvien on hyvi olla
sopivassa tasapainossa keskenédan. Kuvissa on oltava ainutkertainen numerointi, johon
tekstissd voidaan viitata.” (SFS-EN 82079-1 2012, 54) ”Kuvien Laatuun ja selkeyteen
on Kiinnitettdvd huomiota. Liséksi on pohdittava, missa valokuvat, piirrokset tai CAD-
kuvat ovat informatiivisimpia. Kuviin ei saisi siséllyttda liikaa informaatiota.” (SFS-
EN 82079-1 2012, 66) Paadyin kayttaméan perehdytysohjeessa paljon koko ndyton
kuvakaappauksia NTPro-4000 -simulaattoriohjelmasta, jotta oppilas nakisi kaikKi
kuvakaappaukset juuri samanlaisina, kuin han nakee ne simulaattorissa. Korostin
kuvakaappauksiin vuorollaan tekstissa kasiteltavéat asiat vérikkain laatikoin, nuolin ja
numeroin. Oppilaan perehdytysohjeessa on vahintaan yksi kuvakaappaus jokaista
simulaattorin osaa eli jaksoa kohti, jotta kuviin ei tulisi liikaa korostettua informaatiota
yhdella kertaa. Perehdytysohjeeseen tuli kaikkiaan 35 isoa ja tarkkaa kuvaa, jotta ne
voi ndhda suurempana ohjeen sahkaoistd versiota zoomattaessa ilman, etta niiden
tarkkuus karsii. Seuraava esimerkkikuva selitysteksteineen on perehdytysohjeen

osiosta kiinnityskoysien hallinta.
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Kuva 1; NTro-4000 Kiinnityskdysien hallinta (NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohje,
56)

”Aluksen kiinnityskoysié hallitaan téstd alaohjauspaneelista seuraavasti:

1. Klikkaa Head-up Moor -ndytdsta oman aluksen kuvasta haluttua
Kiinnityspistettd. (Kuvassa: First 1.)

2. Klikataan laiturilta pollaria, johon halutaan kyseisen kdyden kiinnittyvan.
(Kuvassa: Second 2.)

3. Klikataan Runout- eli kdyden juoksutus-painiketta, jolloin kdysi ilmestyy
I6ysdana Veer- eli pituuden sovitustilassa aiemmin valittujen kiinnityspisteiden
vdlille.

Kohdat 1-3 toistetaan aina, kun halutaan uusi kiinnityskdysi.” (Navi-Trainer

Professional 4000 -oppilaan perehdytysohje, 56)

Standardin mukaan kaiken ohjeen siséltdamén informaation on oltava mahdollisimman
johdonmukaista, yksinkertaista ja tiivista. Lauserakenteiden olisi oltava lyhyita ja
ristiin viittauksia olisi oltava mahdollisimman véhan. (SFS-EN 82079-1 2012, 56)
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Oppilaan perehdytysohjeeseen tuli 63 sivua, joka on melko paljon
simulaattoriohjelman siséltdman suuren tietomaarén ja ohjeen dokumentoinnissa

kayttamieni isokokoisten kuvakaappausten vuoksi.

Perehdytysohje kattaa koko NTPro-4000 -simulaattoriohjelman tutkia ja ECDISta
lukuun ottamatta, koska niiden kéayton opetukseen on KMC:ssa omat merenkulun
koulutusta ohjaavan STCW-koodin maarittdmat merenkulun
taydennyskoulutuskurssinsa, jotka jarjestetaan myos Kyamkin ja Ekamin
perusopetuksen piiriin kuuluville oppilaille. ARPA-tutka - ja ECDIS-kurssien
materiaaleista vastaavat kurssien opettajat. Simulaattoriohjelman jaksoittaisen sisallon
ja kuvakaappausten luonteen vuoksi oli valilla helpompi tehdd ohje luettelomuotoon,
mutta enimmakseen pitdydyin kertovassa tekstissa, jotta lopputulos olisi sopiva
sekoitus luetteloita ja kertovaa tekstid. Ristiin viittauksia ei tarvinnut tehdé kuin

muutamia, kuten seuraavassa esimerkissa.

= "Jos Track Control ei kytkeydy pdiille, vaikka ECDIS:lld on monitoroituna
haluttu ja tarkastettu reitti, kdy klikkaamassa GPS:n hallintapaneelista (Nav
Aids - GPS) Use ECDIS Route -painiketta ja kytke Track Control uudelleen
pddlle.” (NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohje, 28)
Ristiin viittauksia tuli véhan siitdkin huolimatta, ett4 simulaattoriohjelman sisaltamat
laitteet on integroitu keskenddn nykyisen kaytannon ja komentosiltojen
kehityssuunnan mukaan eli eri laitteilta ja niiden antureilta tuleva tieto kerataan yhteen

ja esitetaan kayttajalle toisella laitteella.

Standardin mukaan perékkain tapahtuvia toimintoja kuvattaessa tekstin ja kuvien on
noudatettava tapahtumien todellista jarjestysta seka kuvat on sijoitettava
mahdollisimman lahelle tekstid. Kuviin on myos lisattava selitykset, jotta
kuvan/kuvien ja selitystekstin valilla on selked yhteys. (SFS-EN 82079-1 2012, 68)
Dokumentoin perehdytysohjeeseen perakkaisia toimintoja tekstin ja kuvien avulla
numeroimalla kuvasta asian, josta kerron tekstissd vastaavan numeron alla, kuten
esim. seuraavasta kuvasta ja sen selitystekstistd ilmeneva navigointisimulaattorin

ankkurien hallinta.
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Kuva 3; Ankkurien hallinta (NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohje, 54)

”Ankkureita hallitaan téstd alaohjauspaneelista seuraavasti:

1. Valitse haluttu maara ankkurikettinkié klikkaamalla Set lenght, shk -tekstin alla
olevia nuolingppdimia kunnes haluttu maara kettinkia sakkeleina lukee viereisessa

digitaalinaytossa. 1 shakle eli sakkeli on n. 27 metria.

2. Kun alus on sopivassa paikassa ankkurin pudottamiseksi klikkaa vihreaa Drop-
painiketta, jolloin ankkuri alkaa laskeutua ripeésti ’pudottamalla”, kunnes Chain
lenght, shk -tekstin alla olevassa digitaalindytossa on sama lukema kuin Set lenght,
shk -naytdssa ja Hold-painikkeeseen syttyy vihred valo. Ankkurin laskun tai noston
voi pysayttaa kesken klikkaamalla itse Hold-painiketta.

3. Muut digitaalindyt6t ylhaalta alas ovat Strain eli ankkurikettinkiin ja ankkuripeliin
kohdistuva rasitus tonneina, Angle, deg eli ankkurikettingin osoittama suunta
keulasuuntana alukseen néhden ja Speed, m/s eli nopeus jolla ankkuri/ankkurikettinki
nousee tai laskee.



28

4. Ankkuri nostetaan Klikkaamalla Up-painiketta. Ankkurin nostaminen on paljon
hitaampaa, kuin sen laskeminen ja noston aikana aluksen pitaisi liikkua omilla
koneillaan ankkuria kohti, jotta ankkurikettinkiin kohdistuisi mahdollisimman pieni

rasitus.” (Navi-Trainer Professional 4000 -oppilaan perehdytysohje, 59-60)

Monivaiheisissa perehdytysohjeen kohdissa, kuten hinaajien avustuksen ohjaamisessa,
jouduin kayttdmaan useita kuvakaappauksia, jotta eri vaiheet tulivat selkeasti esille,
eik& yhteen kuvaan tullut lisattyé liikaa informaatiota yhdelld kertaa. Talloin myos
pitkaksi kertyva selitysteksti olisi joutunut liian kauas itse kuvasta, jota se kasittelee,
eikd lukeminen olisi enédéa ollut miellyttavaa, koska kuvaa vastaava selitysteksti olisi

ollut useiden sivujen pa&ssa.

5.4. Merenkulkualan kirjallisiin ohjeisiin vaikuttavat erityispiirteet

Merenkulkualaa ohjaavat sen kansainvalisessé kattojarjestossé eli IMO:ssa
(International Maritime Organisation) laaditut yleissopimukset, konventiot ja niista
johdetut koodit. Tarkein oppilaan perehdytysohjetta ja opinnaytetydténi koskeva koodi
on merenkulun koulutusta ohjaava STCW eli Standards of Training, Certification and
Watchkeeping for Seafarers -koodi, joka ohjaa merenkulun koulutusta. Sen
uusimmassa versiossa eli STCW Including 2010 Manila amendments, 2011 Edition
maaritetddn standardit simulaattoreille ja niiden kaytdlle merenkulun koulutuksessa.
STCW Section A-1/12 Standards governing the use of simulators, Part 1 keskittyy
simulaattorien teknisiin vaatimuksiin ja Part 2 simulaattoreilla annettavan opetuksen
rakenteen vaatimuksiin. Part 2 Training procedures -osion kohdassa 7.2 kohdassa
todetaan, ettd simulaattorioppilailla on oltava riittavasti aikaa perehtyé simulaattoriin
ja sen laitteisiin ennen harjoittelun tai arvioitavan harjoitussuorituksen alkua. (STCW
Including 2010 Manila amendments, 2011 Edition, 93-94)

Riittavaa simulaattoriin perehdytykseen/kayttokoulutukseen varattua aikaa ei saa
STCW:n mukaan missdan nimessa vaheksya vaan pikemminkin korostaa, jotta
simulaattori tulisi oppilaille mahdollisimman nopeasti tutuksi uutena
oppimisvalineend. STCW ei tarkemmin kuvaa keinoja simulaattorin

kayttokoulutuksen toteuttamiseksi, mutta simulaattorin k&yton oppimista voidaan
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tukea simulaattorikoulutuksen alkuvaiheessa sen lisdksi, lahiopetusluontoisen
kayttokoulutuksen ja kirjallisen perehdytysohjeen avulla. Muutoin oppilaiden
oppiminen perustuu suurimmaksi osaksi paljon aikaa vievaan kokeilemiseen eli

yrityksen ja erehdyksen kautta oppimiseen.

Merenkulkuala kattaa paljon muutakin kuin tydskentelyn laivalla, mutta juuri
operatiivinen laivaty® on sen kdytannonlaheisin osa-alue. Uudet merenkulkijat tulevat
huomaamaan viimeistdin ensimmaisessa laivaharjoittelussaan kauppa-aluksella,
kuinka paljon alaan liittyy kaytannon turvallisuuteen ja tyotehtéviin liittyvaa
perehdyttamistd, ja kuinka moneen perehdytysohjeeseen sekd manuaaliin pitaa
tutustua, ennen kuin uuden miehistén jasenen perehdytys voidaan katsoa kattavasti

suoritetuksi.

SOLAS-konvention, joka ohjaa alusten turvalliseksi rakentamista ja niiden turvallista
operointia, uusimmassa versiossa SOLAS 2009 luetellaan seuraavia On board - eli
alukselta vaadittavia koulutusmanuaaleja ja kaavioita, joihin aluksella tyGskentelevien
taytyy perehtya, jotta he voivat turvallisesti tydskennelld kyseiselld aluksella.

- Fire Safety Training Manual = Paloturvallisuus ja
palontorjuntamanuaali, s. 396
o SOLAS 1974 (2000 amendments), regulation Il 2/15.2.3
- Fire Control Plan/Booklet = Paloturvallisuuskaavio, s. 396
o SOLAS 1974 (2000 amendments), regulation Il 2/15.2.4
- Fire Safety Operational Booklet = Operatiivisen paloturvallisuuden
ohje, 5.369
o SOLAS 1974 (2000 amendments), regulation Il 2/16.2
- Ship Board Oil Pollution Emergency Plan =
Oljyntorjuntasuunnitelma, s. 397
o MARPOL 73/78, (Prevention of Pollution from Ships eli koodi
alusten aiheuttaman meriymparistén saastumisen
ehkéisemiseksi) Annex I, regulation 26
= Qljysailivalukset 150 Gt ja yli
= Kaikki alukset 400 Gt ja yli
- Garbage Management Plan = Jatehuoltosuunnitelma, s.397
o MARPOL 73/78, Annex V, regulation 9
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= Kaikki alukset 400 Gt ja yli
- Cargo Securing Manual = Lastin kasittely- ja kiinnitysmanuaali, s.
398
o SOLAS 1974 (2002 amendments), regulations VI / 5.6 and
VI1I/5, MSC / Circ. 745
- Ship Security Plan = Alusturvallisuussuunnitelma (ISPS), s. 398
o SOLAS 1974 (2002 amendments), regulation XI - 2/9, ISPS
Code part A, sections 9 and 10
Néiden liséksi on viel& alustyyppikohtaisia manuaaleja, jotka vaaditaan matkustaja-,
bulkki-, 6ljy-, kemikaali- ja kaasusailidaluksilta niiden kuljettamien lastien
erityisominaisuuksien vuoksi. (SOLAS 2009, 401-407)

Mennesséan tdihin uuteen alukseen merenkulkijat tulevat lukemaan suuren méaaréan
alaa ohjaavien koodien aluksille méaradmia perehdytysohjeita ja manuaaleja. Vaikka
moniin ndista ohjeista tutustutaan jo kouluaikana, ainakin minut yll&tti niiden maéara ja
laajuus. Tasté syysta laadin ohjeeni enemman aluksilla ké&ytetyn kaytannonlaheisen
perehdytysohjeen muotoon, joka jattad varaa oppilaan omalle ajattelulle ja
soveltamiselle nousujohteisessa simulaattoriharjoittelussa. Syy siihen, miksi en
nimennyt ohjettani kaytto- vaan perehdytysohjeeksi, liittyy simulaattorioppilaan
tulevaan tyonkuvaan. Laivalla komentosilta on uuden peramiehen tyopiste, jonka
laitteiden toimintaan hanen on saatava perusteellinen perehdytys, ennen kuin hén voi
tehda tyotaén eli navigoida alusta turvallisesti oman merivahtinsa ajan. Vastaavasti
KMC:ssa NTPro-4000 -simulaattori on simulaattorioppilaan tydpiste, jonka toimintaan
ja sen siséltamiin laitteisiin hanen on saatava perusteellinen perehdytys, ennen kuin
han voi tuloksellisesti harjoitella simulaattorilla hanelle siihen varattuna aikana.
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6 KYSELYTUTKIMUS

6.1 Kyselytutkimuksen teoria ja toteutus

Teoreettisen Kirjoituspoytatutkimuksen liséksi néin tarpeelliseksi arvioida laatimani
oppilaan perehdytysohjeen tarpeellisuutta ja sen kaytosta syntyvaa hyotyda KMC:n
navigointisimulaattorin kayttokoulutuksessa myds empiiriselld tutkimuksella.
Teoksessaan Tilastollinen tutkimus Tarja Heikkila sanoo empiirisen tutkimuksen
perustuvan teoreettisen tutkimuksen perusteella kehitettyihin menetelmiin.
Empiirisessé tutkimuksessa voidaan testata, toteutuuko jokin teoriasta johdettu
hypoteesi (olettamus) kaytdnndssd, mutta tutkimusongelmana voi olla myds jonkun
ilmion tai kayttaytymisen syiden selvittdminen tai ratkaisun lIdytaminen siihen, miten
joku asia pitaisi toteuttaa. (Heikkila 2008, 13)

Empiirinen tutkimus jakautuu kvantitatiivisiin ja kvalitatiivisiin tutkimuksiin.
Heikkildn mukaan tyypillisid aineistonkeruumenetelmia ja tyypillisimmat erot ndiden
kahden tutkimustyypin vélilla ovat:

kvantitatiiviset eli maaralliset tai tilastotieteelliset tutkimukset

- lomakekyselyt eli surveyt

- www-kyselyt

- strukturoidut haastattelut

- systemaattinen havainnointi

- kokeelliset tutkimukset

= vastaa kysymyksiin: Mik&? Missa? Paljonko? Kuinka usein?
» numeerisesti suuri, edustava otos

= ilmidn kuvaus numeerisen tiedon pohjalta

kvalitatiiviset eli laadulliset tutkimukset

- henkiltkohtaiset haastattelut
- ryhmahaastattelut

- osallistuva havainnointi
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- elaytymismenetelmét

- valmiin aineiston dokumentointi

= vastaa kysymyksiin: Miksi? Miten? Millainen?

= suppea, harkinnanvaraisesti koottu nayte

» iImién ymmartdminen ns. pehmeén tiedon pohjalta (Heikkila 2008, 13, 16-17)
Tutkimuksen onnistuminen edellyttaa jarkevan kohderyhman ja oikean
tutkimusmenetelmén valintaa. Ensisijaisen tutkimusmenetelmén ratkaisevat
tutkimusongelma ja tutkimuksen tavoitteet. Tutkimuksen perusjoukoksi kutsutaan
tutkimuksen kohteena olevaa joukkoa, josta halutaan tietoa. Tutkimus voi olla joko
kokonaistutkimus, jolloin koko perusjoukko tutkitaan, tai otantatutkimus, jolloin
perusjoukosta tutkitaan vain tietty osajoukko eli otos. (Heikkild 2008, 14)

KMC:n navigointisimulaattoreilla harjoittelee karkeasti arvioituna n. 100 eri henkil6a
yhden lukukauden aikana perusopetuksessa ja merenkulun
taydennyskoulutuskursseilla. Perusopetuksessa toimivien ja
taydennyskoulutuskursseja opettavien opettajien valilla kaytyjen keskusteluiden
perusteella kaikista KMC:ssé syyslukukaudella 2013 harjoittelevista oppilaista eli
perusjoukosta tutkimukseni otannaksi valikoitui toisen, kolmannen ja neljannen
vuosikurssin merikapteeni- eli kansipuolen AMK-oppilaat. En nahnyt tarpeelliseksi
ottaa mukaan erikseen Ekamin toisen asteen perdmiesoppilaita, koska he ovat ikaénsa
lukuun ottamatta taysin ’samalla viivalla” uusina kayttajind navigointisimulaattorin

kayton opettelussa kuin AMK-opiskelijat.

Valitsin kyselytutkimukseni tyypiksi perinteisen kvantitatiivisen lomakekyselyn, jonka
suoritin siten, etté lahetin puolelle otantaryhman oppilaista saatekirjeen, jonka liitteena
oli oppilaan perehdytysohje ja kyselylomake. Toiselle puolelle otantaryhmasta lahetin
saatekirjeen, jossa oli liitteend vain kyselylomake. Nain puolella kaikista otannan
oppilaista ja viela tarkemmin puolella molempien otantaryhman oppilaista oli
mahdollisuus tutustua oppilaan perehdytysohjeeseen ennen seuraavaa
simulaattoriharjoitustaan, jonka yhteydessa kurssin opettaja teetti kyselyn tulostetuille
kyselylomakkeille. Oppilaat saivat siis tutustua saatekirjeen yhteydessa etukéteen
kyselylomakkeeseen, joka ohjasi heitd tutustumaan kirjalliseen perehdytysohjeeseen ja
ajattelemaan sellaisen tarpeellisuutta KMC:n navigointisimulaattorin kayton

oppimisessa.
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Heikkiléd (2008,29-32) kirjoittaa, ettd tutkimus on onnistunut, jos sen avulla saadaan

luotettavia vastauksia tutkimuskysymyksiin. Tutkimus pitad tehda rehellisesti,

puolueettomasti ja aiheuttamatta haittaa tutkimukseen vastaajille. Heikkilan mukaan

hyvan kvantitatiivisen tutkimuksen perusvaatimuksia ovat:

validiteetti (patevyys)
Tutkimuksen tulee mitata sit4, mité oli tarkoitus selvittada. Validius tarkoittaa
karkeasti systemaattisen virheen puuttumista. Validius on varmistettava
huolellisella suunnittelulla ja tutkimuslomakkeeseen valittujen kysymysten
tulee mitata oikeita asioita yksiselitteisesti, ja niiden tulee kattaa koko

tutkimusongelma.

realibiliteetti (luotettavuus)
Realibiliteetilld tarkoitetaan tulosten tarkkuutta. Tutkimuksen tulokset eivat
saa olla sattumanvaraisia ja tutkimus pitaa voida toistaa uudelleen
samanlaisin tuloksin. Tutkijan on oltava kriittinen ja tarkka koko
tutkimuksen ajan, jotta han vélttyy tekemésté virheita tietoja keréttaessa,
syOtettaessd, kasiteltaessd ja tuloksia tulkittaessa.

objektiivisuus (puolueettomuus)
Tutkimuksen tulokset eivat saa riippua tutkijasta eika tutkimuksen tuloksia
saa tahallaan vaaristella. Tutkijan vaihtaminen ei muuta objektiivisen

tutkimuksen tuloksia.

tehokkuus ja taloudellisuus
Hyva tutkimus on tehokas ja taloudellinen. Tamé on erityisesti hyvan
markkinointitutkimuksen vaatimus.

avoimuus
Tutkittaville tulee selvittaa tutkimuksen tarkoitus ja kayttotapa.
Tutkimusraportissa esitetadn kaikki tarkeat tulokset ja johtopaattkset eika
rajoituta vain toimeksiantajan kannalta edullisiin tuloksiin.

tietosuoja
Tutkittavien yksityisyytta taikka liike- tai ammattisalaisuutta ei vaaranneta.
Yksittéista vastaajaa ei saa tuloksista tunnistaa.

hyodyllisyys ja kayttokelpoisuus



34

Tutkimuksen tulee olla hyddyllinen ja kéyttokelpoinen, jotakin uutta esiin
tuova, relevantti. Tutkimuslomakkeessa jokaisen kysymyksen tarpeellisuus
tulee punnita tarkoin, jotta ei esitetd turhia kysymyksid, joiden
informaatioarvo on pieni.

- sopiva aikataulu
Tutkimuksen tietojen pitéa olla kaytossa silloin, kun niité tarvitaan. Kiireella
tehty kyselylomake tai huolimattomasti suoritettu tiedonkeruu voivat estéa

luotettavien tutkimustulosten saamisen. (Heikkila 2008, 29-32)

6.2 Kyselututkimustulosten analysointi

Otannan taustatiedot

Kyselytutkimukseen osallistui yhteensa 27 oppilasta ryhmista MK08, MK10,
MK11 ja MK13SA Suurin osa vastaajista eli 22 = 85 % oli miehia ja 5 eli 15 %

oli naisia. Kaikki vastaajat olivat AMK-opiskelijoita.

Aikaisempi simulaattorikokemus

4. kysymyksessé selvitin, ovatko vastaajat harrastaneet tai kdyttaneet
reaaliaikaisia simulaattoreita tai simulaattoripeleja ennen merenkulkuopintojensa
aloittamista. Vastanneista yli puolet eli 17 = 63 % vastasi harrastaneensa ja
kayttdneensa vahan simulaattoreita. Alle puolet vastanneista eli 10 = 37 % vastasi,
ettd ei ole aiemmin kéyttanyt lainkaan simulaattoreita. Yksik&én vastaaja ei ollut
kayttanyt paljoa simulaattoreita.

Uuden asian oppimistyyli

5. kysymyksessa kysyin vastanneiden mielesta parasta tapaa oppia kayttdmaan
uutta laitetta tai tietokoneohjelmaa. Vastanneista 2 eli 7 % vastasi oppivansa
parhaiten katsomalla mallia toiselta tai lukemalla k&ytt6ohjeen, eli heidén
vallitsevin oppimisen miellejarjestelménsa on visuaalinen. Vastanneista 3 eli 11 %

vastasi oppivansa parhaiten kuulemalla asiasta toisen kertomana, eli he ovat
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auditiivisia oppijoita. Suurin osa vastanneista eli 22 = 82 % vastasi oppivansa
parhaiten kokeilemalla eli kinesteettisesti. Simulaattorin kdyton oppimisessa
selvasti suurin osa halusi kokeilla eli oppia yrityksen ja erendyksen kautta. T&ma
johtuu luultavasti siitd, ettd kaikki mieltavat simulaattorin kdyton ja sen oppimisen
niin haastavaksi, ettei sen kéyttoa voi oppia pelkastaan lukemalla kirjallista
ohjetta tai kuuntelemalla puhuttuja ohjeita ilman, ett& voi samalla kaytt&a

simulaattoria.

Perehdyttamisen taso

6. Kysymys oli moniulotteinen. Kysyin, missd maéarin vastaajat kokevat saaneensa
perehdytysta tai selkeitd ohjeita navigointisimulaattorin kdyttoon opettajalta tai
kurssitoverilta, vai ovatko he mielestdén saaneet lainkaan perehdytysta
navigointisimulaattorin kdyttéon. Vastaajat saivat halutessaan vastata molempiin
kylla-kohtiin eli seka kouluttajalta ettd toiselta opiskelijalta saadun perehdytyksen
ja ohjeiden maaréan. Ainoastaan 1 vastanneista eli 4 % vstasi ettei ollut saanut
minka&nlaista perehdytysta navigointisimulaattorin kayttoon. Tata yhta lukuun
ottamatta kaikki eli 26 = 96 % vastanneista vastasi saaneensa jonkinlaista

perehdytystéa.

Kouluttajalta saatu perehdytys

Vastanneista 8 eli 30 % vastasi saaneensa kouluttajalta paljon/kiitettavésti
perehdytystd, 9 eli 33 % vastasi saaneensa kouluttajalta jonkin verran/kohtalaisesti
perehdytysté ja 10 eli 37 % vastasi saaneensa kouluttajalta vain vahén
perehdytysta navigointisimulaattorin kayttoon. Kouluttajalta saadun
perehdytyksen maéara vaihteli tasaisesti vastanneiden kesken, eli he kokivat
kouluttajalta saadun perehdytyksen maaran tasaisen eri tavoin. Syyna tallaiseen
hajontaan voi olla se, ettd eri kouluttajat ovat panostaneet navigointisimulaattorin
kayton perehdyttdmiseen eri tavalla, koska kouluttajien vélilla ei ole yhtenéisté
linjaa navigointisimulaattorin perehdyttamisen siséll6lle ja perehdyttaiseen

kaytettavélle ajalle.
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Toiselta opiskelijalta saatu perehdytysapu

Halusin myos kysyd, kuinka paljon kouluttajalta saadun perehdytyksen lisaksi
oppilaat auttavat toisiaan oppimaan navigointisimulaattorin kayttod. Vastanneista
1 eli 4 % vastasi saaneensa paljon/kiitettavésti apua kurssitoveriltaan, 13 eli 54 %
vastasi saaneensa jonkin verran/kohtalaisesti apua kurssitoveriltaan ja 10 eli 42 %
vastasi saaneensa vain vahan apua kurssitoveriltaan navigointisimulaattorin
kayttoon. Koska yli puolet oppilaista kokee saaneensa jonkin verran tai
kohtalaisesti apua kurssitoveriltaan, voidaan todeta, ettd suurin osa oppilaista
auttaa ja saa apua toiselta oppilaalta kouluttajalta saadun perehdytyksen liséksi.
Tama on luonnollista myos siksi, ettd simulaattoriharjoittelu on enimmaékseen
ryhmatyotd, jossa rooleja tasaisesti vaihtamalla tietdmyksen maard ryhman
jasenten valilla tasoittuu, kun muu ryhmaé tukee heikointa yhteisen paaméaéran

saavuttamiseksi.

NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohje

7. kysymys selvitti, kuinka moni vastanneista oli tutustunut oppilaan
perehdytysohjeeseen ja kuinka moni ei. Vastanneista vain 5 eli 19 % vastasi
tutustuneensa perehdytysohjeeseen ja loput eli 22 = 81 % vastasi, ettei ollut
tutustunut perehdytysohjeeseen. Téssa syntyi valitettavaa havikkia, vaikka
puolella vastanneista oli mahdollisuus tutustua saatekirjeen muotoon laaditun
séhkdpostin liitteend olleeseen perehdytysohjeeseen ennen simulaattoriharjoittelua
ja kyselyyn vastaamista. Ihannetilanne olisi ollut, ettd puolet vastanneista olisi

tutustunut perehdytysohjeeseen ja puolet ei.

Tasta eteenpdin pyrin selvittdmaan kysymyksilla 8 -14, jotka oli suunnattu vain
perehdytysohjeeseen tutustuneille oppilaille, kuinka hyvin olen onnistunut ohjeen

sisallon ja rakenteen laatimisessa kohderyhman kéayttoon.

Kysymyksessé 8 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, onko perehdytysohjeessa
looginen rakenne. Kaikki vastanneista eli 5 = 100 % olivat sitd mieltd, ettd

perehdytysohjeessa on looginen rakenne.
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Kysymyksessé 9 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, onko perehdytysohje nopea- ja
helppokéyttdinen. Kaikki vastanneista eli 5 = 100 % olivat sitd mielta, ettd
perehdytysohje on nopea- ja helppokayttdinen.

Kysymyksessé 10 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, onko perehdytysohjeen sisélto
paikkansa pitava. Kaikki vastanneista eli 5 = 100 % olivat sitd mieltd, etta

perehdytysohjeen sisaltd on paikkansa pitavaa.

Kysymyksessé 11 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, onko perehdytysohjeen teksti
ymmarrettavad. Kaikki vastanneista eli 5 = 100 % olivat sitd mieltd, ettd

perehdytysohjeen teksti on ymmarrettavaa.

Kysymyksessé 12 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, ovatko perehdytysohjeen
sisaltdmat ohjeet hyodyllisid. Kaikki vastanneista eli 5 = 100 % olivat sitd mielta,

ettd perehdytysohjeen sisaltdmat ohjeet ovat hyddyllisia.

Kysymyksessé 13 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, ovatko perehdytysohjeessa
kaytetyt kuvakaappaukset ja niiden visuaaliset korostukset selkeitd, ymmarrettavia
ja tekstid tukevia. Vastanneista suurin osa eli 4 = 80 % vastasivat kyll4 ja

viidennes eli 1 = 20 % vastasi ei.

Kysymyksessé 14 kysyin ohjeeseen tutustuneilta, onko perehdytysohjeen
yleisilme miellyttava. Vastanneista suurin osa eli 4 = 80 % vastasi tdhan kylla ja
viidennes eli 1 = 20 % vastasi ei. Kuvien laadulla on suuri merkitys minké tahansa
ohjeen yleisilmeeseen. Néin ollen kysymysten 13 ja 14 yhtenevét vastaukset eivét
tulleet yllatyksend. Perehdytysohjeen kuvissa ja niiden visuaalisissa korostuksissa

on siis viel4 hieman parantamisen varaa.

Ajankaytto

15. kysymykseen ja siitd eteenpdin vastasivat taas kaikki kyselyyn vastanneet
oppilaat. Kysymyksessa 15 kysyin, jaisiko oppilaille ja kouluttajille enemmaén
aikaa keskittyé itse harjoituksen sisaltoon ja etenemiseen, jos kaikki oppilaat
olisivat ensin perehtyneet navigointisimulaattorin toimintaan kirjallisen kéytto-
/perehdytysohjeen kautta ja oppilaat voisivat kdyttdd samaa perehdytysohjetta

myas harjoituksen aikana. Suurin osa vastaajista eli 24 = 89 % vastasi kylla ja
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vastaajista 3 eli 11 % vastasi ei. Kolmea vastaajaa lukuun ottamatta kaikki olivat
sitd mieltd, ettd edelld kuvatulla tavalla kaytettyna kirjallinen perehdytysohje
tehostaisi simulaattorikoulutusta KMC:ssa.

Suurin hyoty simulaattorikoulutuksen eri vaiheissa

16. kysymyksessd, joka oli samalla viimeinen monivalintakysymys, halusin
selvittdd missg, vaiheessa simulaattorikoulutusta kirjallisesta perehdytysohjeesta
olisi eniten hyotyé oppilaille. Vastanneista 1 eli 4 % oli sitd mieltd, ettd ohjeesta
olisi eniten hydtya aivan simulaattorikoulutuksen alussa eli
kansimieskoulutuksessa, jossa harjoitellaan kasiruorinpitoa ja aluksen
perusohjailuominaisuuksia. Vastanneista 15 eli 56 % vastasi, ett4 ohjeesta olisi
eniten hyotya perdmieskoulutuksessa eli navigoinnin, meriteiden sdéntdjen ja
reittiajon koulutuksessa. Vastanneista 2 eli 7 % uskoi, ettd ohjeesta olisi eniten
hyotya paallikkdkoulutuksessa eli aluksen ohjailussa ja késittelyssé eri tilanteissa.
Loput 9 eli 33 % vastasivat, ettd ohjeesta olisi hyotya kaikissa
simulaattorikoulutuksen vaiheissa tasapuolisesti.

Vastausten perusteella yli puolet vastanneista kokee kirjallisen perehdytysohjeen
tarpeelliseksi navigointisimulaattorin kaytén oppimisessa perdmieskoulutuksessa.
Tama tukee valintaani oikeasta kohderyhmaésté kyselytutkimuksen otannaksi eli
perdmiestason oppilaat. He saavat varmasti suurimman hyddyn perehdytysohjeen
kaytosta erityisesti 2. vuosikurssillaan, kun heidan koulutuksessaan aletaan
tosissaan kayttaa simulaattoreita. Se, ettad jopa kolmannes vastaajista kokee
kirjallisen perehdytysohjeen kayton tarpeelliseksi koko simulaattorikoulutuksensa
aikana, tukee aiemmin esittdmaani olettamusta, ett4 oppilaan perehdytysohjetta
voivat hyddyntaa jopa 4. vuosikurssin oppilaat tietyn yksiselitteisen tiedon
nopeaan etsimiseen ja tarkastamiseen simulaattorin peruskayton jo ollessa heille

tuttua.

Vapaa sana

Lomakkeen lopuksi annoin vapaan sanan kyselyyn vastanneille kommentoida
oppilaan perehdytysohjetta tai sellaisen puuttumista KMC:n

navigointisimulaattorikoulutuksessa ja sain seuraavat vastaukset.
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”Laitteet eivdt toimi tai niitd ei yleisesti osata kdyttdd.

Mielestani paras tapa oppia on kokeilemalla. Kirjallista teksti& voi olla vaikea

ymmartaa ilman itse koneita.

Yleensa aloitettiin harjoitus ja siind samalla yritettiin opiskella laitteita. Olisi
hyva, jos pari kertaa kaytaisiin vaan tutustumassa kunnolla laitteisiin ennen

varsinaisten harjoitusten alkua.

Manuaali kuulostaa jarkevalta.

Perehdytysohje olisi hyddyllinen, koska opettajalla ei ole aikaa kertoa kaikille
riittavdsti eri laitteista... Itselle ensimmdiset kerrat olivat todella sekavia ilman

mink&anlaista ennakko-ohjeistusta.

Toivottavasti saadaan kirjalliset ohjeet.” (Kyselytutkimuslomakkeet)

Avoimista kommenteista kuvastuu suurimmaksi osaksi oppilaiden
turhautuneisuus ja navigointisimulaattorin kayttokoulutukseen liittyvét
ajankaytolliset ongelmat, eli simulaattorin kaytt6d opiskellaan samalla, kun sita
kaytetddn opintosuunnitelman mukaiseen harjoitteluun. Viimeinen kommentoija

jopa pyytéa saada kirjalliset ohjeet.

7 OPINNAYTETYON JOHTOPAATOKSET JA PARANNUSEHDOTUKSET

Olen tutkinut tydssani oppimisen teoriaa simulaattoriymparistdssa ja hyvén
kéayttoohjeen ominaisuuksia, joiden pohjalta olen tarkastanut ja korjannut aiemmin
laatimani NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohjeen. Perehdytysohje on tarkoitettu
tyokaluksi KMC:n navigointisimulaattorikoulutuksessa. Testasin kirjallisen ohjeen
tarpeellisuutta ja toimivuutta kvantitatiivisella eli maarallisella kyselytutkimuksella,
josta vastausten jakaumia analysoimalla ilmeni selkeé tarve perehdyttdd uudet
simulaattorioppilaat nykyista paremmin navigointisimulaattorin kayttéon, jotta jo

simulaattoriharjoittelun alkuvaiheessa saavutettaisiin hyvia oppimistuloksia.
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Kaikki oppivat lopulta navigointisimulaattorin k&ytén siind maarin, etté harjoittelussa
saavutetaan hyvié tuloksia, mutta toisilla oppilailla siihen voi kulua useita vuosia
véhien simulaattoriharjoituskertojen vuoksi, ja siksi kayttokouluttamista pitaisi

mielesténi kaikin keinoin tehostaa ja yhdenmukaistaa.

Sain oppilaan perehdytysohjeeseen ja sen kayttoon KMC:n navigointisimulaattorien
kayttokouluttamisessa liittyvia parannusehdotuksia myos simulaattorikouluttajilta eli
kurssiopettajilta, joiden kanssa kéytyjen keskusteluiden perusteella rajasin
kyselytutkimukseni otannaksi heidén opettamiaan AMK-ryhmia. Kyamkin
kurssiopettajat olivat sitd mieltd, ettd yhden opintopisteen laajuisen perehdyttamis- ja
kayttokoulutuskurssin jarjestaminen navigointisimulaattorin uusille kayttgjille olisi
paikallaan erityisesti toisen vuosikurssin opiskelijoille, joiden koulutukseen
simulaattoria aletaan toden teolla kayttaa. Toinen heiltéa tullut ehdotus oli, etta
laatimani NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohjeen ympérille voisi rakentaa taysin
etdnd verkossa suoritettavan yhden opintopisteen laajuisen Moodle-kurssin, eli laatia
Moodleen kysymyksid oppilaan perehdytysohjeen perusteella, jotta opettajien

kuormitus kayttokouluttamisessa olisi mahdollisimman véhainen.

Mielesténi naista ehdotuksista yhdessd muodostuu parhaiten toimiva kurssimuotoinen
parannusehdotus, joka on perehdytys- ja kayttokoulutuskurssi eli yhden opintopisteen
laajuinen kurssi, joka sisaltadé seka itsendista perehtymistd oppilaan
perehdytysohjeeseen, vastaamista Moodlessa oleviin kysymyksiin ettd muutamia
lahiopetustunteja, jotka koostuvat pelkastaan simulaattorin kayttokouluttamisesta
simulaattorikeskuksessa. Nain toteutettuna KMC:n navigointisimulaattorin
kayttokouluttamisesta uusille perusopetuksen piirissé oleville kayttajille tulisi varmasti

tehokasta ja koko simulaattorikoulutus tehostuisi.

AMK-kurssiopettajien kanssa puhuttiin myos oppilaan perehdytysohjeen sahkoisen
version jakamisesta oppilaille virtuaalisen Moodle-oppimisympariston vélityksell&
muiden kurssimateriaalien yhteydessa. Tdma on mielestani erittdin hyva tapa jakaa
perehdytysohje jokaisen kurssin yhteydessd, johon liittyy simulaattorikoulutusta
KMC:ssa.

AMK-kurssiopettajien kanssa kaydyissa keskusteluissa tuli vield ilmi, ettei KMC:ss&
simulaattorikouluttajina toimiville kurssiopettajille ei ole jarjestetty muuta kurssitusta,

kuin Transaksen simulaattorilaitteiden ja ohjelmien kayttokoulutusta
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simulaattorikouluttajana toimimisen tueksi. Erittdin hyva tallainen koulutus olisi
STCW auditoitu Simulator Instructor Training Course eli simulaattorikouluttajakurssi,
joita jarjestetddan ympéari maailmaa suuremmissa merenkulun oppilaitoksissa. Jos edes
yksi opettaja osallistuisi simulaattorikouluttajakurssille, niin hén voisi sieltd saatujen
kokemusten pohjalta luoda ja kouluttaa muille opettajille yhtendisen ja tehokkaan

tavan perehdyttaa oppilaat navigointisimulaattorin tehokkaaseen ké&yttoon.

Ekamin merenkulun tdydennyskoulutuskurssiopettajan mukaan, NTPro-4000 -
oppilaan perehdytysohjeen liséksi olisi tarpeellista tehdé vastaava suomenkielinen ohje
erityisesti KMC:ssé taydennyskoulutuskurssina jarjestettavalle ja laivurikurssin osana
olevalle veneilytutkakurssille navigointisimulaattorin sisaltdman tutkan kaytosta.
Tallaisen suppeahkon ohjeen tekeminen olisi erityisen hyvé opinnaytetyon aihe
Ekamin peramiesopiskelijalle. Ekamin opettaja mainitsi myos, ettd NTPro-4000 -
oppilaan perehdytysohje on pitké ja siksi raskas luettava, mutta mielestani siihen onkin
tarkoitus perehtya kattavasti vain navigointisimulaattorin perehdytys- ja
kayttokoulutuskurssin yhteydessa tai nousujohteisesti seuraavan harjoituksen sisallon
vaatimilta osin samaan tahtiin, kuin oppilas etenee vaiheittain

simulaattorikoulutuksessaan.

Tyon tuloksena syntyneet parannusehdotukset tiivistettyna:

- uusien kayttajien tehokkaampi perehdyttdminen navigointisimulaattorin
kayttoon
- 1 opintopisteen laajuinen perehdytys- / kayttokoulutuskurssi AMK:n 2.
vuosikurssin alussa ennen opintosuunnitelman mukaista simulaattorikoulutusta
o oppilaan perehdytysohje tai vastaava kirjallinen ohje oppilaille muiden
kurssimateriaalien yhteydessa Moodlen vélityksella
- opettajille simulaattorikouluttajakurssitusta valmiuksien parantamiseksi toimia
kyseisessé tehtavassa
o uusien oppilaiden eli kayttdjien perehdyttdmisen yhtendistaminen
KMC:ssé
- NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjetta vastaavalla tavalla laadittu kirjallinen
suomenkielinen ohje KMC:n veneilytutkakurssille
o opinndytetyon aihe Ekamin perdmiesopiskelijalle
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Navi-Trainer Professional 4000 -oppilaan perehdytysohjeen tunnistetiedot:
NTPro-4000 -oppilaan perehdytysohjeen versio: 1.0
NTPro-4000 -navigointisimulaattoriohjelman versio: kevat 2013
Ohjeenjulkaisupdivamaara: 18.11.2013
Muutospdivamaara: 28.10.2013
Muutoksen tehneen henkilén nimi:
Alkuperdinen laatija KMC:n toimeksiannosta: Miikka Ylikoski, MKO7
Tehty opinnaytetydn osana:
NAVI-TRAINER PROFESSIONAL 4000 -SIMULAATTORIOPPILAAN PEREHDYTYSOHJEEN
LAATIMINEN, TARPELLISUUS JA KAYTOSTA SAADUT HYODYT KOTKA MARITIME
CENTREN SIMULAATTORIKOULUTUKSESS

Oikeudet omistaa: Kotka Maritime Centre

Navi-Trainer Professional 4000 -oppilaan perehdytysohjeen sisilto:

sivumaara: 63
kaaviota: 2
kuvia: 35

Tama perehdytysohje on laadittu Kotka Maritime Centren oppilaille Navi-Trainer
Professional 4000 -navigointisimulaattorin kdayton oppimisen avuksi ja opettajille

kayttokoulutuksen tueksi.

PEREHDY HUOLELLISESTI ENNEN
SIMULAATTORIHARJOITTELUA AINAKIN TULEVAN
HARJOITUKSESI VAATIMILTA OSIN
SAILYTA TALLESSA MYOHEMPAA KAYTTOA VARTEN
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Navi-Trainer Professional 4000 -oppilaan perehdytysohjeen sisilto:

1.
2.
3.

Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattorin fyysinen toteutus KMC:ssa
Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattori
NTPro-4000 -perehdytysohje
3.1 Simulaation paanakymat
3.2 Informaatiopaneeli
3.3 Visuaalin valikot
3.4 Pilot Card - luotsikortti
3.4.1 Particulars — perustiedot
3.4.2 Turning Circles - kdannésympyrat
3.4.3 Stopping Tracks - pysahtymismatkat
3.4.4 Magnetic Deviation - magneettikompassin eksymataulukko
3.4.5 Sensors - anturien ja antennien sijainnit
3.5 Man Info — kasiohjailupaneeli
3.5.1 Kuvakulma-, kiikari- ja kompassikontrollit
3.5.2 Ruori-, ohjailumoodi- ja ruorikoneen pumppujen kontrollit
3.5.3 Keulathrusterin ohjaus
3.5.4 Paakoneen ohjaus ja hatdohjaus
3.6 Instrum - merenkulun apulaitteet
3.6.1 Auto - automaattiohjaus (Tydasemasimulaattori)
3.6.2 Auto - automaattiohjaus (Full Mission komentosiltasimulaattori)
3.6.3 Echo - kaikuluotainpiirturi
3.6.4 Gyro - hyrrapiirturi
3.6.5 Log - loki
3.6.6 SSAS - Ship Safety Alert System eli aluksen turvallisuushalytysjarjestelma
3.7 Signals - merkit
3.8 Nav Aids - navigoinnin apulaiteet
3.8.1 GPS
3.8.2 UAIS - pitkan matkan AIS
3.9 Alarms - halytykset
3.9.1 General Alarms - yleishalytykset
3.9.2 Engine Alarms - Konehalytykset
3.9.3 Steering Alarms - Ohjaushalytykset
3.10 Moor - kiinnittyminen
3.10.1 Trend - liiketrendi / liikeprediktori
3.10.2 Bow Anchor - ankkureiden ohjauspaneeli
3.10.3 Ropes - kiinnityskdydet
3.10.4 Tugs - hinaajat
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1. Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattorin fyysinen toteutus KMC:ssa
Kotka Maritime Centressa eli KMC:ssa kaytetdan Transas Marinen valmistamaa

navigointisimulaattorikokonaisuutta. Transaksen navigointisimulaattorin

perusyksikko on tydasema, joka koostuu Conning Displaysta eli ohjailunaytosta

(simulaatio), Radar Displaysta eli tutkanaytosta ja ECDIS Displaysta eli ECDIS-ndytosta

(elektroninen merikartta). Tydasemalla voi toimia myos paperikartoilla ECDIS-nédytto

sammutettuna. Tama perehdytysohje kasittelee NTPro-4000 -

navigointisimulaattoriohjelman kayttda ja em. tydasemasimulaattoria, koska KMC:n

Full Mission Bridget eli komentosiltasimulaattorit sisaltavat saman simulaatio-, tutka-

ja ECDIS-ohjelman silla erotuksella, ettd monet kontrollit toimivat konsoleihin

asennetuista fyysisista tillereista eli kahvoista ja painikkeista.

INAVIGOINTISIMULAA

KMC
TORI

NTPro4000 (Conning
Display)

NAVISAILOR3000

(ECDIS Display)

Information panel

L)

Visual

Radar

Pilot Card

1
g

Particulars

Turning circles

Emergency
manoeuvres

Stopping tracks

Magnetic deviation

Sensors

Man. Info

Thrusters

Telegraphs

View control & G/M
Compass

Steering mode &
Rudder

Pumps & Program

Emg. main engine
control

Instrum

Auto

Echo

Gyro

Log

SSAS

NEGES

Nav. lights

Day signals

Flash & Search light

Sounds

Life buoy

Nav. Aids

GPS

UAIS MKD

LoranC

MF DF

Alarms

General alarms

Enginealarms

Steering alarms

Moor

Trend

Anchor

Ropes

Tugs

Kaavio 1; Transas Marinen valmistaman navigointisimulaattorin rakenne
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2. Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattori

Transas Marinen valmistama Navi-Trainer Professional 4000 -navigointisimulaattori

(NTPro-4000) tayttaa merenkulun koulutuksen vaatimuksia ohjaavan STCW-koodin/-

yleissopimuksen ja sen lisdyksien STCW-95 maarittamat vaatimukset merenkulun

koulutuksessa kaytettaville simulaattoreille.

NTPro-4000:lle mydnnetyt sertifikaatit

Venajan liikkenneministerion merenkulun palveluiden (ROSMORFLOT)
tyyppihyvaksyntasertifikaatti toimia aluksen ohjailu-, hallinta- ja komentosillan
tiimitydskentelysimulaattorina

Ison-Britannian Merenkulun Turvallisuusviraston (Marine Safety Agency UK)
arviointi- ja testaussertifikaatti toimia merenkulkijan harjoitus- ja patevyyden
osoitussimulaattorina STCW-95:n kohtien A-1I/1 ja A-11/2 mukaan

NTPro-4000:lla voidaan kouluttaa

reittisuunnittelua ja navigointia kaikissa olosuhteissa (paitsi jddolosuhteissa)
paikanmaaritysta ja arvioida sen tarkkuutta kaikilla nykyisilla menetelmilla (paitsi
tahtitieteellinen navigointi)
perusnavigointilaitteiden kayttoa (loki, kompassi ja kaikuluotain)
ARPA-tutkan kayttoa
komentosillan tuvallista vahdinpitoa
aluksen propulsion ohjauslaitteiden kayttoa
aluksen ohjailua kaikissa olosuhteissa
etsintaa ja pelastamista
(NAVI TRAINER 4000 BRIDGE -manuaali)
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3. NTPro-4000 -perehdytysohje
3.1 Simulaation paanakymat

NTPro-4000 -simulaatio jakautuu kahteen paanakymaan, jotka ovat visuaalinen
nakyma ja tutkanakyma. Simulaatiossa visuaalinen nakyma ja tutkakuva esitetaan
omilla naytoillaan, mutta tutkandkyman saa myds visuaalisen nakyman naytolle
klikkaamalla kuvassa 1 nakyvan informaatiopaneelin Visual- tai Radar-painiketta.
Visuaalinen ndakyma eli visuaali koostuu ulkondakymasta seka aluksen hallinta- ja
apulaitteiden ohjauspaneeleista. Radar-nakyma koostuu kadyttoon valitun tutkan

kuvasta.

3.2 Informaatiopaneeli
Informaatiopaneeli on aina nakyvissa riippumatta siitd, mika simulaation paanakyma

eli visuaali tai sen alavalikko on valittuna. Conning- eli ohjailutietolaatikkoon (Kuva 1)
on koottu tarkeimmat aluksen kulun ja ohjailun seurantaan tarvittavat tiedot, jotka

sijaitsevat pareina kahdessa sarakkeessa seuraavasti: (Kuva 1)

Kuva 1; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Man. Info

Clinometer - kallistuskulma

PS RPM ja SB RPM - paakoneen tai padkoneiden kierrosluvut

PS Pitch ja SB Pitch - potkurin tai potkurien lapakulmat prosentteina

Bow Thr. ja Stern Thr. - keula ja perathrusterien tehot prosentteina
Rudder ja ROT,°/min - perasinkulma ja kddantymisnopeus, °/min

Gyro ja Magnetic - hyrrasuunta ja magneettisuunta

WT Speed ja BT Speed - nopeus veden suhteen ja nopeus pohjan suhteen
Wind Spd ja Wind Dir - suhteellinen tuulen nopeus ja tuulen suunta
Depth ja Time

© 0 NOU A WDNRE
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- veden syvyys pinnassa tai kolin alla riippuen siita kumpi seuraavista
mittausmoodeista on valittuna kaikuluotaimen ohjauspaneelissa
(Instrum - Echo); DBS eli Depth Below Surface = veden
kokonaissyvyys tai DBT eli Depth Below Trim = veden syvyys
aluksen kolin alla
- kellonaika (simulaation paikallinen aika)
10. Status - simulaation tila, joka voi olla running tai pause
11. Light ja Dim — ohjauspaneelin himmennyksen saatdkytkimet
12. Visual — visuaalisen hallintapaneelin (ulkonakyma seka hallinta- ja apulaitteet)
kytkin
13. Radar ja Help — tutkahallintapaneelin kytkin eli tutkandakyma, jossa voi valita

yhden kolmesta eri tutkasta, sekd apua-painike, josta aukeaa Windows help-

tyyppinen ohjelaatikko. (Kuva 1)

3.3 Visuaalin valikot

o [een]

Kuva 2; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Man. Info

Visuaalin valikot sijaitsevat aina ndyton oikeassa reunassa ja ne sisaltavat seuraavat
valikot alaosioineen: (Kuva 2)

- Pilot Card — luotsikortti/ohjailutietokortti
- Man. Info - kdsiohjailupaneeli
- Instrum. - merenkulun apulaitteiden hallintapaneeli
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= Auto - automaattiohjauksen hallintapaneeli
= Echo - kaikuluotaimen ja sen piirturin hallintapaneeli
= Gyro - hyrrapiirturin hallintapaneeli
= Log - lokin hallintapaneeli
= SSAS - Ship Security Alert System -halytyspaneeli eli
“merirosvohalytys”
- Signals - merkit eli valojen seka aani- ja paivamerkkien hallintapaneeli
- Nav. Aids - navigoinnin apuvalineiden hallintapaneeli
= GPS - Global Positioning System -vastaanottimen
hallintapaneeli
= UAIS MKD - Automatic Identification System -hallintapaneeli
= LORAN-C - Loran-C -hallintapaneeli
= MF DF - Medium Frequency Direction Finder eli
radiosuuntimalaitteen hallintapaneeli
- Alarms - halytyspaneeli
= General Alarms - yleiset halytykset
= Engine Alarms - konehalytykset
= Steering Alarms - ohjailuhdytykset
- Moor - kiinnittymisen hallintapaneeli
= Anchors - ankkurivinssien hallintapaneeli
= Ropes - kiinnityskoysien hallintapaneeli
= Tugs - hinaajien hallintapaneeli (jos harjoituksessa on hinaajia)
(Kuva 2)
Instrum-, Signals-, Nav. Aids- ja Alarms-osioista padsee takaisin muihin visuaalin

valikoihin vain painamalla ensin visuaalin valikkolaatikon alaosassa olevaa Up-
painiketta, minka jalkeen voi taas valita minka tahansa visuaalin valikoista.
Esimerkiksi Instrum-valikon Auto-osiosta eli automaattiohjauksen hallintapaneelista
padsee takaisin Man. Info-kasiohjailupaneeliin klikkaamalla visuaalin valikoista ensin

Up- ja sitten Man. Info-painiketta.
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3.4 Pilot Card - luotsikortti
Pilot Card eli luotsikortti tai ohjailutietokortti on laadittu kunkin aluksen
merikoeajotulosten pohjalta. Se sisaltaa kaiken tarpeellisen aluksen ohjailuun
liittyvan tiedon ja siihen pitdisi aina perehtya huolellisesti, ennen kuin alkaa
harjoitella uudella alustyypilld. Talla tavoin oppilas saa tarkan kuvan aluksen
ohjailuominaisuuksista jo ennen itse harjoittelua ja voi hyodyntaa niita harjoittelussa.
Pilot Card on jaettu viiteen valilehteen, jotka kasittelevat eri aihealueita ja niiden
valilla voi siirtya valitsemalla halutun aiheen tietosivu ylareunan valilehtirivilta.

Kasiteltava valilehti on korostettu kuvasta punaisilla laatikoilla.

3.4.1 Particulars — perustiedot

[_&sB__ [ 001sB

Kuva 3; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Pilot Card - Particulars
Pilot Card valikon Particulars-sivu pitaa sisallaan perustiedot aluksesta ja sen ohjailu-
seka propulsiolaitteista. Particulars-sivun sisalto: (Kuva 3)

1. aluksen profiilikuva ja paamitat mukaan luettuna keula- ja perasyvaydet

2. ANCHOR CHAIN - ankkurikettinkien mitat ja ankkurien nosto eli
hiivausnopeus

3. THRUSTER EFFECT - keulathrusterin/thrustereiden ominaisuudet
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- teho, aluksen kdantymisnopeus, vasteajat 0-100 % ja aluksen surin
nopeus, jossa thrusterilla on vield vaikutusta
. alustyyppi ja uppouma
5. STEERING PARTICULARS - perasimen ja ruorikoneen ominaisuudet
- perasintyyppi, maksimiperasinkulma, ajat jotka kestaa ajaa perasin
maksimikulmasta toiseen yhdella ja kahdella ruoripumpulla,
neutraaliasento.
6. DRAUGHT INCREASE - syvayden kasvu -taulukko (SQUAT-efekti)
- keula-/perasyvayden kasvu eri nopeuksilla, kun syvays kélin alla on
2mtail,2m
7. PROPULSION PARTICULARS - propulsion ominaisuudet
- paakoneen/koneiden tyyppi
- paakoneen/koneiden teho
- potkurityyppi
o FPP, Fixed Pitch Propeller - kiintolapapotkuri
o CPP, Controllable Pitch Propeller - saatélapapotkuri
- padkoneen minimikierrokset
- aika, joka kestda kaantaa padkone tai saatosiipipotkuri kiymaan
FULL AHEAD -tehosta FULL ASTERN -teholle
- maksimiteho taaksepain suhteessa maksimitehoon eteenpain
8. ENGINE ORDER - tehoasteikkoa vastaavan kierrosluvun ja taas naita
vastaavan nopeuden taulukko (Kuva 3)
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3.4.2 Turning Circles - kidnnosympyrat

|

Kuva 4; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Pilot Card -Turning Circles

Pilot Card -valikon Turning Circles -sivulla on tiedot aluksen kdaantymisominaisuuksista
eri aloitusnopeuksilla ja ruorikulmilla syvdssa tai matalassa vedessa. Turning Circles -
sivun sisdlto: (Kuva 4)

1. Aloitusnopeuden pudotusvalikko
2. Deep water - kdaantoympyran tiedot syvassa vedessa
- suunnanmuutosnopeudet 35 ja 15 asteen ruorikulmilla
- kaavio nopeudenmuutoksesta ja kdantéympyran laajuudesta
35 ja 15 asteen ruorikulmilla
3. Shallow water- kddnnosympyra matalassa vedessa (1,2m vetta kolin
alla) 35 asteen ruorikulmalla
4. Emergency manoeuvres - hatamanoveerit-kaavio
- Potkurin pyorimissuunta kaytettdessa paakoneen
tehoasetuksia taaksepdin tulee ilmi ainoastaan tasta kaaviosta,
jossa keskella on hatapysaytyksen jalki eli track. (Kuva 4...kohta
4.) Kuvasta nakee, ettd alus on ennen pysdahtymistaan
kadantynyt oikealle potkurin sivupaineen vaikutuksesta. Oikealle
kdadantymisen aiheuttaa se, etta kyseisen konttilaivan potkuri on
vasenkatinen kdytettdessa paakoneen tehoasetuksia
taaksepain. Téma on erittdin tarkea tieto harjoiteltaessa esim.
laituriinajoa, silla potkurin sivupaineesta johtuen kyseinen
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konttilaiva on paljon helpompi ajaa etuperin vasen kylki
laituriin, koska kaytettdessa padkoneen tehoasetuksia
taaksepain eli jarrutettaessa ja pysaytettdaessa potkurin
sivupaine vetdaa samalla peraa vasemmalle kohti laituria. (Kuva
4)
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3.4.3 Stopping Tracks - pysdhtymismatkat

Kuva 5; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Pilot Card - Stopping Tracks

Pilot Card -valikon Stopping Tracks -sivulla on tiedot aluksen
pysahtymisominaisuuksista. Pysdahtymisominaisuudet on kuvattu palkkikaaviolla,
jossa palkin korkeus kuvaa pysdahtymismatkaa, joka on ilmoitettu kaapeleina (cb)
kaavion vasemmassa reunassa. Jokaisen palkin vasemmalla puolella olevat luvut ovat
nopeuksia ja oikealla puolella taas aikoja siita hetkesta, kun palkin alla mainittu
padkoneen tehoasetus on muutettu. Kyseisen konttilaivan esimerkkipalkkien 1-3
selitykset: (Kuva 5)

4. FSAH(Full Sea Ahead) = STOP =n. 24cb in 26" 38"
= Pysaytys: Taydesta tehoasetuksesta eteenpadin
padkone/padkoneet seis tai alustyypista riippuen
potkurin/potkurien lapakulmat nollille pysahtymismatka on n.
24 kaapelia eli 2,4 merimailia ja pysahtymisaika on 26
minuuttia 38 sekuntia.
5. FSAH (Full Sea Ahead) = FAS (Full Astern) =n.9cb in 533"
= Pysaytys: Taydesta tehoasetuksesta eteenpdin taydelle
tehoasetukselle taaksepdin pysdahtymismatka on n. 9 kaapelia
eli 0,9 merimailia ja pysahtymisaika on 5 minuuttia 38 sekuntia.
6. STOP -> FAH (Full Ahead) =n. 17cb in 8" 37"
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= Kiihdytys: STOP-tehoasetuksesta FAH-tehoasetukselle
kiihdytysmatka on n. 17 kaapelia eli 1,7 merimailia ja
kiihdytysaika on 8 minuuttia 37 sekuntia. (Kuva 5)

3.4.4 Magnetic Deviation - magneettikompassin eksymataulukko

Kuva 6; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Pilot Card - Magnetic Deviation

Pilot Card -osion Magnetic Deviation -sivulla on kyseisen aluksen
magneettikompassin eksymataulukko, josta ndkee tarkat eksymakorjaukset

kymmenen asteen vilein. (Kuva 6)
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3.4.5 Sensors - anturien ja antennien sijainnit

T

= __|

Kuva 7; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Pilot Card - Sensors
Sensors-sivulla on kyseisen aluksen eri anturien eli tutkien ja GPS:n antennien seka
kaikuluotaimen ja tuulimittarin antureiden fyysiset sijainnit aluksella. Antureiden
sijainnit on ilmoitettu etdisyyksina aluksen keskipisteesta kuvan mukaisessa X-, Y- ja
Z-koordinaatistossa, jossa X on alukseen ndahden pituussuuntainen, Y on

poikittaissuuntainen ja Z on korkeussuuntainen koordinaatti. (Kuva 7)



59

3.5 Man Info — kdsiohjailupaneeli
Man Info -kdsiohjailupaneelissa on kaikki aluksen kasiohjailuun ja kuvakulmaan

liittyvat kontrollit. Kasiteltavat asiat on korostettu kuviin punaisilla laatikoilla.

3.5.1 Kuvakulma-, kiikari- ja kompassikontrollit

Kuva 8; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Man. Info

Katselusuuntaa voi muuttaa klikkaamalla nuolia vasemmalle, oikealle, yl6s ja alas.
(Kuva 8) Tama kaantaa kameraa aste kerrallaan ja hetken aikaa pohjassa pidettyna
nopeasti kolme astetta kerrallaan haluttuun suuntaan. Kamera kannattaa suunnata
tarpeen mukaan alaspain erityisesti harjoiteltaessa laituriin ajoa, jotta nakee aluksen
kyljen ja laiturin. Asteluku vasemmassa valkoisessa laatikossa tarkoittaa kameran
osoittamaa tosisuuntimaa ja oikea valkoinen laatikko kameran osoittamaa
korkeuskulmaa suhteessa vaakatasoon. Kameran osoittama tosisuuntima on myos
laivan ajama kompassisuunta, jos kamera osoittaa tarkalleen eteenpdin. Toinen ja
nopeampi tapa kadantaa kameraa vaakasuunnassa on joko ottaa kiinni ja vetaa
kompassiruusun ulkokehalla olevaa vihreaa sektoria, joka kuvaa kameran nayttamaa

sektoria, haluttuun kohtaan ulkokehall3, tai klikata haluttua kohtaa ulkokehasta,
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jolloin kameran sektori siirtyy sinne. Kompassiruusun ulkokehalld olevat suunnat ovat

keulasuuntia asteina. (Kuva 8)

/ @
?}Iiew Mlg.ig?
@ ® @

Kaavio 2; Kaavio katselupaikan vaihtamisesta.

0
[

Katselupaikkaa eli “kameran paikkaa” voi muuttaa klikkaamalla PS View -, Mid Ship -
tai SB View -painikkeita. Kaavion 2. siniset nuolet kuvaavat Mid Ship -painikkeen
painalluksia ja punaiset nuolet taas PS View- tai SB View -painikkeen painalluksia.
Ensimmainen painallus esim. SB View -painiketta vie kameran komentosillan
styyrpuurin (SB = starboard) eli oikean puoleiselle siivelle. Jos samaa painiketta
painetaan toisen kerran, kamera siirtyy keulaan styyrpuuri puolelle, kolmannen
kerran painettaessa ahteriin styyrpuurin puolelle ja neljannen painalluksen jalkeen
takaisin komentosillan styyrpuurin puoleiselle siivelle. PS View -painiketta
klikkaamalla pdasee vastaavasti komentosillan paapuurin (PS = port side) eli
vasemman puoleiselle siivelle jne. Oltaessa missa tahansa PS View- tai SB View -
kameran paikassa takaisin keskelle komentosiltaa paasee Mid Ship -painikkeella.

(Kaavio 2)
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Kuva 9; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Man. Info - Binoculars

Kiikarin saa kayttéon klikkaamalla kompassiruusun keskella olevaa kiikari-painiketta,
jolloin visuaali muuttuu suurentavaksi kiikariksi. Kiikaria kdannetaan samalla tavalla
pysty- ja vaakasuunnassa, kuin kameraa, eli nuolista tai kompassiruusun ulkokehan
sektorista.

Kompassityypin eli hyrra- tai magneettikompassin vélilta voi valita G- (gyro) tai M-
(magnetic) painikkeista. Magneettikompassin eksymataulukko I6ytyy Visuaalin Pilot
Card -valikon Magnetic Variation -sivulta (Pilot Card - Magnetic Variation). Kaytossa
olevan kompassin painike palaa vihreana. Kompassiruusun toiseksi ulommaisella
kehalla olevat suunnat ovat kompassisuuntia asteina ja sisimmalla kehalla ovat

kompassisuuntien asteen kymmenykset. (Kuva 9)
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3.5.2 Ruori-, ohjailumoodi- ja ruorikoneen pumppujen kontrollit

[ [ree]

Kuva 10; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Man. Info
Ruoripumput kaynnistetdaan yksitellen klikkaamalla Pumps-paneelista Pump 1 - ja
Pump 2 -painikkeita. (Kuva 10) Pumput kdynnistyvat viiveella ja vihrea valo
painikkeen perdssa syttyy aina, kun kasi- tai automaattiohjauksen ruorikomento saa
pumpun kdaantamaan perasinta. Ruorikoneen nopeus riippuu kadytettyjen pumppujen
maarasta ja nyrkkisdanto on, ettd avomerelld matka-ajossa ajetaan yhdellda pumpulla
ja rannikolla tai missa tahansa tilanteessa, jossa vaaditaan tarkkaa ja nopeaa
ohjausta, ajetaan kahdella pumpulla.
Ohjailumoodi valitaan Steering Mode -paneelista. (Kuva 10) Auto-painike kytkee
ohjauksen automaattiohjaukselle, minka jalkeen ohjailu tapahtuu
Automaattiohjauksen hallintapaneelista (Instrum - Auto). Automaattiohjaus alkaa
ajaa samaa suuntaa kuin alus ajoi sen paallekytkemishetkelld. Jos alus on
kdaantymassa, kun Auto-ohjailumoodi eli automaattiohjaus kytketdan paalle, se alkaa
toimia kuten ruorimies Steady as she goes -komennolla, eli pysdyttdaa kdaannoksen ja
palaa ripeasti sille suunnalle, jonne keulasuunta osoitti silla hetkella, kun
automaattiohjaus kytkettiin paalle. Tasta syysta olisikin hyva, etta

automaattiohjausta ei kytkettaisi kesken kddnnoksen vaan aluksen kulkusuunta
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vakautettaisiin kasiruorilla ennen automaattiohjauksen paalle kytkemista.
Automaattiohjaus ei kytkeydy paalle alle 4 solmun nopeudessa ja samoin se
kytkeytyy pois paaltd, jos nopeus putoaa alle 4 solmun. FollowUp - ja NonFollowUp -
moodit ovat kasiohjailumoodeja ja eroavat toisistaan seuraavasti: (Kuva 10)

- FollowUp -modissa ruoria kaannetdan klikkaamalla haluttua perdsinkulmaa
Rudder-paneelin asteikolla siltd puolelta, jonne laivan halutaan kaantyvan tai
ottamalla kiinni ja vetamalla ruorin liukukytkin eli tilleri haluttuun
perasinkulmaan samalla asteikolla. Kummallakin tavalla perasin jaa sille
annettuun kulmaan, eli se seuraa tillerin asentoa. Ruori palaa keskelle, kun
tilleri siirretaan keskelle joko klikkaamalla tai vetamalla.

- NonFollowUp -moodissa ruoria kddannetaan klikkaamalla PORT- tai STBD-
painiketta ja painamalla sita niin pitkdaan, kunnes haluttu perasinkulma on
saavutettu. Perasin jaa siihen kulmaan, johon sen ajaminen on pysaytetty, ja
se pitda aina ajaa takaisin keskelle. Tama ns. aikaruori on realistisin tapa
harjoitella kasiruorilla ajoa, koska oppilas joutuu jatkuvasti seuraamaan
ruorikulman osoitinpalkkia, joka on tillerin asteikon alapuolella, ja harjaantuu
ruorin viiveeseen seka oppii ennakoimaan erityisesti aluksen kdaannoksen
pysayttamisen vaatimia vastaruorikulmia.
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3.5.3 Keulathrusterin ohjaus

Kuva 11; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Man Info

Keulathrusteria ohjataan telegrammin yldapuolella olevasta paneelista samalla tavalla
kuin ruoria FollowUp -moodissa, eli klikkaamalla haluttua tehoprosenttia asteikon
siltd puolelta, jonne keulan halutaan kdaantyvan, tai ottamalla kiinni ja vetamalla
keulathrusterin tilleri haluttuun tehoprosenttiin. (Kuva 11) Keulathrusterin
toiminnassa on samalla tavalla viivetta kuin perdsimessakin ja sen reagointinopeus ja
teho vaihtelevat huomattavasti eri alustyyppien valilla. Tiedot keulathrusterin
ominaisuuksista |6ytyvat luotsikortin Particulars-sivulta (Pilot Card - Particulars).
Keulathrusterin teho on sitd heikompi, mitd nopeammin alus liikkuu, koska vesi alkaa
virrata thrusteritunnelin ohi. Keulathrusterin vaikutus kadantymiseen on parempi
taaksepadin ajettaessa, koska silloin se toimii perdasimena. Kaytannossa alustyypista ja
keulathrusterin tehosta riippuen yli 5 - 10 solmun nopeudessa keulathrusterilla ei ole

endd mitaan vaikutusta aluksen kdantymiseen.
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3.5.4 Paakoneen ohjaus ja hataohjaus

Kuva 12; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Man Info

Padkonetta/paiakoneita ohjataan telegrammin ohjauspaneelista. Paneelin
alareunassa oleva vihrea valo Engine ready -tekstin edessa ilmaisee paakoneen
olevan kayttovalmis ja toimivan normaalisti. (Kuva 12) Telegrammia ohjataan
klikkaamalla haluttua kohtaa tehoasteikolla tai ottamalla kiinni ja siirtamalla
telegrammin kahva haluttuun kohtaan tehoasteikolla. Telegrammin kahvan mukana
liilkkuva ulompi osoitin ilmaisee telegrammin tarkkaa asentoa ja pian perassa
seuraava sisempi osoitin ilmaisee kaskyn valittymista padkoneelle. Padkoneen tehoa
voidaan hienosaataa eli ruuvata telegrammin ylapuolella olevista nuolista, jos
halutaan ajaa tarkalleen jotain tiettya nopeutta, joka vaatisi tehoasteikon
kymmenysten kayttamista. Jokaisesta telegrammin perus asennosta voi ruuvata
kymmenys kerrallaan 0,5 kymmenysta lisaa tai vdahemman tehoa tarkalleen halutun
nopeuden saavuttamiseksi ja ruuvattu lukema eli ero telegrammin perusasentoon
nakyy nuolten valissa olevasta laatikosta.

Niissa alustyypeissa, joissa on saatdlapapotkuri/saatélapapotkurit, saattaa olla
mahdollisuus kayttaa kahta eri propulsiomoodia, jotka ovat Man. Program ja

Combinator. (Kuva 12)
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- Man. Program on perinteinen saatolapapotkuripropulsiomoodi, jossa
padkoneen kierrosluku on vakio ja telegrammista sadadetaan vain
saatolapapotkurin lapakulmaa.

- Combinator eli kombinaattori taas on tietokoneohjattu paakoneen
kierroslukua ja potkurin lapakulmaa optimoiva propulsiomoodi, joka on
taloudellinen matka-ajossa, mutta ei sovellu paagkoneen manoveeraamiseen
eri suuntiin hitaissa nopeuksissa eli esim. laituriin ajettaessa, koska
kombinaattori sdataa lapakulmaa ja kierroksia huomattavalla viiveella.

Padkoneen/paakoneet voi tarvittaessa hatapysayttaa klikkaamalla Em. Stop -

painiketta. Pddkoneen hatakaytto taas tapahtuu klikkaamalla Em. Run -painiketta,
jolloin padkone toimii viela tietyn aikaa lievan vikaantumisenkin jalkeen. (Kuva 12)
Hatakayttamisen jalkeen padkonetta ei voi kuitenkaan enaa kdynnistaa harjoituksen
aikana, koska todellisuudessakin hatakaytetty paakone vaatii perusteellisen huollon

eli haalauksen ennen uutta kaytté6nottoa.
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3.6 Instrum - merenkulun apulaitteet
Istrum-valikko sisdltdaa seuraavien merenkulun apulaitteiden ohjauspaneelit:

- Auto - automaattiohjauksen ohjauspaneeli

- Echo - kaikuluotainpiirturin ohjauspaneeli

- @yro - hyrrapiirturin ohjauspaneeli

- Log - lokin ohjauspaneeli

- SSAS - Ship Security Alert System eli aluksen turvallisuushalytysjarjestelma
(merirosvohalytys)
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3.6.1 Auto - automaattiohjaus (Tydasemasimulaattori)

Kuva 13; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Auto
Sen jalkeen, kun Man. Info-valikon kasiohjailupaneelista on valittu Auto-

ohjailumoodi, tapahtuu automaattiohjauksen hallinta tasta ohjauspaneelista
seuraavasti.

Automaattiohjauksen ohjaamaa suuntaa, joka ndkyy ohjauspaneelin ylimmassa
digitaalindytdssa, muutetaan klikkaamalla hiirella paneelin keskelld olevan joystickin
vasenta reunaa PORT tai oikeaa reunaa STBD (punaiset nuolet) haluttuun suuntaan
niin useasti tai niin pitkdan, etta Set Course -digitaalindytossa lukee haluttu uusi
suunta. (Kuva 13) Automaatti ldhtee valittomasti kddantdaman uudelle suunnalle.
Kaannoksen tiukkuutta muutetaan klikkaamalla hiirellda saman joystickin ylareunaa
INCREASE tai alareunaa DECREASE (keltaiset nuolet) niin useasti tai niin pitkaan, etta
Radius-digitaalindytossa lukee haluttu kdantdympyran sdde merimaileina tai R.O.T. -
digitaalindytossa lukee haluttu kddntymisnopeus asteina minuutissa.
Automaattiohjauksen ohjauspaneelin oikeassa reunassa vihredlla laatikolla
ympyroidyt painikkeet ovat automaattiohjauksen tilan ja automaattiohjailumoodien
valintapainikkeita. (Kuva 13) Kdytossa oleva tila palaa painikkeen vieressa vihreand ja

tilaa muutetaan klikkaamalla painiketta. (Kuva 13)
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Control - pdaohjailumoodin valinta
o Heading - keulasuuntaa perustuva automaattiohjausmoodi
o COG - pohjan suhteen ajettavaan suuntaan perustuva
automaattiohjausmoodi, jossa automaatti kompensoi pohjan suhteen
ajettuun suuntaan vaikuttavien tuulen ja virran eli sorron vaikutukset
o Track - suunniteltuun reittiin perustuva automaattiohjausmoodi, jossa
automaatti ohjaa itsendisesti ECDIS:IIa monitoroitua reittiviivaa pitkin
kaannoksineen
= Track Controllin ollessa kytkettyna ohjauspaneelin vasemmassa
reunassa olevista digitaalindytoista ilmenee maileina XTE (Cross
Track Error) eli poikkeama reittiviivalta ja OFF COURSE eli
suuntapoikkeama reittiviivalta
= Jos Track Control ei kytkeydy paalle, vaikka ECDIS:IIa on
monitoroituna haluttu ja tarkastettu reitti, kdy klikkaamassa
GPS:n hallintapaneelista (Nav Aids - GPS) Use ECDIS Route -
painiketta ja kytke Track Control uudelleen paalle
Track Mode - automattinen reittiajomoodi
o Route - ajaa ECDIS:IIa monitoroitua reittiviivaa pitkin kddanndksineen
o Tracking -
Turn Mode - kdannésmoodi Heading- ja COG-paaohjailumoodilla
o Radius - suunnanmuutokset suoritetaan asetetun kaantdympyran
sateen perusteella
o R.O.T (Rate of Turn) - suunnanmuutokset suoritetaan asetetun
kddnnosnopeuden °/min perusteella
Program Mode - Ohjelmointimoodi, jossa seuraavan kdannoksen parametrit
eli uuden suunnan ja kddannésmoodin asetukset voi asettaa ennakkoon
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Heading- ja COG-moodissa. Automaatti suorittaa kddnnoksen vasta, kun
ohjelmointimoodi hyvaksytaan kayttoon klikkaamalla Enter-painiketta.

- Dodge - vaistomoodi eli valiton ohjailu on tavallisesti kaytetty
automaattiohjauksen moodi, jossa automaatti suorittaa kddannokset
valittdmasti, kun sille annetaan uusi suunta Heading- tai COG-
ohjailumoodissa. (Kuva 13)

Set Course

Increase
& g

Decrease

L]

Kuva 14; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Auto
Automaattiohjauspaneelin vasemmassa reunassa vaaleansinisella ympyroidyssa

laatikossa ovat automaattiohjauksen saadot. Kaytossa oleva saatd palaa painikkeen
vieressa keltaisena ja saatoéa muutetaan klikkaamalla painiketta. (Kuva 14)

- Yawing - suuntapoikkeamaan reagoinnin herkkyys
o Economy - taloudellisin automaattiohjaksen sdato esim. avomerelle,
jossa suunnan pidon ei tarvitse olla tarkkaa
o Maedium - automaattiohjauksen tarkkuuden perussaato
o Precise - tarkimman automaattiohjaksen saato, esim. vayldajoon, jossa
suunnanpidon on oltava mahdollisimman tarkkaa
- Rudder - optimoitu ruorin kadytto lastitilanteen mukaan
o Loaded - ruorinkdytdn saato lastattuna
o Medium - ruorinkdytdn saato osittain lastattuna
o Ballast - ruorinkdytdn saato painolastissa
- Speed - nopeustiedon valinta
o Log - nopeustieto tulee lokista
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o Manual - nopeustieto asetetaan manuaalisesti
- Heading - suuntatiedon valinta
o G@yro - ajettavan kompassisuunnan tieto tulee hyrrakompassista
o Magn. - ajettavan kompassisuunnan tieto tulee magneettikompassista
- Counter Rudder - suurin vastaruorikulma
- Rudder Limit - ruorikulman rajoitin
o Manual - suurin sallittu ruorikulma maaritetddan manuaalisesti
o Auto - automaatti maarittda suurimman sallitun ruorikulman
- Off Course Limit - suurin sallittu suuntapoikkeama asetetulta suunnalta
- Deuv. Limit - suuntapoikkeamahalytyksen raja
Counter Rudder -, manuaalinen Rudder Limit -, Off Course Limit - ja Dev limit -

saatojen arvoja muutetaan seuraavasti: (Kuva 14)

1. Klikkaa hiirelld halutun saadon painiketta.

2. Muuta SETTING-digitaalindyttoon ilmestyvada arvoa klikkaamalla
joystickin ylareunaa INCREASE tai alareunaa DECREASE (keltaiset
nuolet) niin useasti tai niin pitkdan, ettd SETTING-naytolle tulee
haluttu uusi arvo.

3. Hyvaksy uusi arvo klikkaamalla Enter-painiketta.

Enter-painikkeen vasemmalla puolella on punainen Alarm Ack. -painike, jota

klikkaamalla kuitataan automaattiohjauksen halytykset. Automaattiohjauksen
halyttdessa Alarm Ack. ja halytykseen liittyva automaattiohjauksen asetus tai saato
alkavat vilkkua. Jos automaattiohjaus halyttaa, varmista, ettei se ole kytkeytynyt
kokonaan pois paalta, kuten esim. aluksen nopeuden pudotessa alle 4 solmun. (Kuva

14)



72

3.6.2 Auto - automaattiohjaus (Full Mission komentosiltasimulaattori)

} ' BN

z i \ "
it ; NADTOPILOT D

Kuva 15; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Auto

Sen jalkeen, kun Man. Info -valikon kadsiohjailupaneelista on valittu Auto-

ohjailumoodi, tapahtuu automaattiohjauksen hallinta tasta fyysisesta

ohjauspaneelista seuraavasti.

Automaattiohjauksen ohjaamaa suuntaa muutetaan seuraavalla tavalla: (Kuva 15)

1.
2.

3.

Paina Set Course -painiketta.

Pyorita paneelin keskellad olevaa rullakytkinta haluttuun suuntaan, kunnes
haluttu ajosuunta lukee paneelin Set Course -digitaalindaytossa.

Hyvaksy uusi suunta painamalla Set-painiketta.

Automaattiohjauksen hallintapaneelin oikeassa reunassa vihreilla laatikolla

ympyroidyt painikkeet ovat automaattiohjauksen tilan ja automaattiohjailumoodien

valintapainikkeita.

Test / Reset - automaattiohjauksen halytyksen kuittaus automaattiohjauksen
vikatilan nollauspainike

Autopilot ON - automaattiohjauksen kytkeytymista ilmaiseva vihrea valo ja
automaattiohjauspaneelin padkatkaisija, josta automaatin voi myos kytkea
pois kaytosta

Magn. / Gyro - automaattiohjauksen kdyttaman kompassityypin el
magneetti- tai hyrrakompassin valintapainike
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- Course Control - ajettavaan suuntaan perustuvan automaattiohjausmoodin
valintapainike ja vihrea ilmaisinvalo
o automaattiohjaus ohjaa sille annettua suuntaa ja suorittaa sille
maaratyt suunnanmuutokset esivalitun R.o.T. - tai Radius-
alaohjailumoodin mukaan
- Track Control - ECDIS:Il3 suunniteltuun reittiin perustuvan
automaattiohjausmoodin valintapainike ja vihrea ilmaisinvalo
o automaattiohjaus ohjaa ECDIS:IIa suunniteltua reittiviivaa pitkin
kaannoksineen
- R.o.T./ Radius - automaattiohjauksen Course Control -ohjailumoodissa
suorittamien kdannosten mittari/kdantotapa
o R.o.T. (Rate of Turn) eli kddntymisnopeus (°/min)
o Radius eli kdantéympyran sdde merimaileina. Radius on ainakin aluksi
helpompi tapa hahmottaa aluksen kdaantymisen jyrkkyytta ja sen
suorittamiseen tarvittavan tilan m&daraa (Kuva 15)

Kuva 16; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Auto

Automaattiohjauspaneelin vasemmassa reunassa vaalean siniselld ympyroidyssa
laatikossa ovat automaattiohjauksen saadot. (Kuva 16)

- Yawing 1...5 - suuntapoikkeamaan reagoinnin herkkyys, jossa asteikkona 1:
automaatti pitaa tarkasti suuntaa...5: automaatti pitaa suuntaa kohtalaisesti
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o tarkka suunnanpito on tarpeellista rannikolla ja ahtailla kulkuvaylilla,
mutta avomerilld ja huonossa sddssa se vain rasittaa tarpeettomasti
ruorikonetta

Rudder 1...9 - ruorikulman herkkyys, jossa asteikkona 1: automaatti pitaa
suuntaa pienilla ruorikulmilla...9: automaatti pitaa suuntaa suurilla
ruorikulmilla

Count. Rud 0...9 - vastaruorikulman herkkyys, jossa asteikkona 0: automaatti
ei kayta vastaruoria lainkaan, 1: automaatti pysayttaa kadanndkset pienilla
vastaruorikulmilla...9: automaatti pysayttaa kaannokset suurilla
vastaruorikulmilla

Speed kt - nopeus solmuina

Radius nm - kdantoympyran sade merimaileina Radius-
automaattiohjausmoodissa

Rud Lim 5...max - perdsinkulman rajoitin asteikkona 5°...max ruorikulma

Off Course 5...30 - suuntapoikkeamahalytyksen ja automaattiohjauksen
toimintaraja, eli suurin sallittu kurssipoikkeama 5°...30° automaattiohjaukselle
maaratysta ajosuunnasta, jota automaatti yrittaa vield korjata

o jos automaattiohjaus ei kykene syysta tai toisesta pitamaan suuntaa
sallitun kurssipoikkeaman sisalla, se halyttaa ja kytkeytyy pois paalta

R.0.T. 5...°min - kdantymisnopeus 5°...max kdantymisnopeus °/min R.o.T. -
automaattiohjailumoodissa
Dimmer - digitaalindyttéjen himmennin

Automaattiohjauksen saatdja muutetaan seuraavalla tavalla: (Kuva 16)

1.
2.

Siirra nuolipainikkeilla saadon valinta halutun saadon kohdalle.

Muuta valittua saatoa pyorittamalla paneelin keskella olevaa rullakytkinta
haluttuun suuntaan, kunnes haluttu sdatdarvo lukee paneelin Set Course -
digitaalindytossa.

Hyvaksy muutettu sdatd painamalla Set-painiketta.
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3.6.3 Echo - kaikuluotainpiirturi
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kuva 17; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Echo
Kaikuluotain mittaa veden syvyytta ja sen piirturi tallentaa syvayslukeman
reaaliajassa graafisena kdyrana. Kaikuluotain ja sen piirturi kdynnistetaan
klikkaamalla Power-painiketta, jonka jalkeen kaikuluotaimen mittaama syvyys ja
mittausmoodi eli mittaustapa nakyy isolla hallintapaneelin oikeassa ylareunassa seka
syvyys informaatiopaneelin Depth-kohdassa. GPS:n ollessa paalla syvayslukeman
alapuolella nakyvat aluksen sijainti koordinaatteina, paivamaara ja kellonaika.
Kaytdssa oleva kaikuluotaimen anturi nakyy Power-painikkeen alla ja jos aluksessa on
enemman, kuin yksi Echo-anturi, valitun anturin voi muuttaa klikkaamalla Sensor: -
painiketta. Echo-anturien fyysiset sijainnit laivassa voi nahda (Pilot Card - Sensors) -
valikosta.
Seuraavia kaikuluotaimen asetuksia, jotka sijaitsevat piirturindytdn alapuolella
voidaan muuttaa: (Kuva 17)

- Range - skaala (10m, 50m, 250m, 500m tai 2000m)

- Units - mittayksikkd (metria, jalkaa tai fathomia)

- Gain - vahvistus (0 - 10)

- Mode - moodi (DBS eli Depth Below Surface = veden kokonaissyvyys tai DBT
eli Depth Below Trim = veden syvyys aluksen kélin alla)
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- Depth alarm - syvdyshalytys (vapaasti valittavissa)
- Shallow alarm - matalan veden hélytys (vapaasti valittavissa)
Em. asetuksia padsee muuttamaan seuraavalla tavalla: (Kuva 17)

1. Klikkaa <<Param>> eli parametri-painikkeen taaksepdin tai eteenpain reunaa,
jolloin asetuksen valinta laatikko siirtyy valittuun suuntaan seuraavan
asetuksen kohdalle.

2. Klikkaa <<Value>> eli arvo-painikkeen taaksepain tai eteenpain reunaa, jolloin
asetuksen arvo muuttuu valittuun suuntaan.

3. Klikkaa <<Set>> eli aseta-painiketta, jolloin valittu asetuksen arvo jaa
voimaan.

Klikkaamalla Mark-painiketta kaikuluotainpiirturi piirtaa syvayskayran paalle

pystysuoran merkkiviivan painikkeen painalluksen merkiksi. Replay-painikkeen
takareunaa klikkaamalla paasee selaamaan piirturin aikaisemmin piirtamaa

syvdyskayraa, joka ei enaa mahdu naytolle. (Kuva 17)

3.6.4 Gyro - hyrrapiirturi
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Kuva 18; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Gyro
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Hyrrapiirturi on aina paalla ja se tallentaa reaaliajassa hyrrakompassilta saamiaan
tietoja kolmena eri graafisena kdyrana. Vasemmanpuoleinen kayra ilmaisee ajettua
padilmansuuntaa kvartaaleina 90 asteen valein, keskimmadinen kayra ilmaisee
hyrrakompassin tarkkaa lukemaa ja oikeanpuoleinen kdyra kaantymiseen kaytettya
kddnnodsnopeutta eli R.0.T:a.

Hyrrakompassin piirturi sisaltdad automaattisen vauhtivirheen korjaamisen, joka on
kaytossa, kun Speed- ja Latitude-tekstien alla olevat Auto-painikkeet palavat
vihredna. Piirturin laskeman vauhtivirheen korjauksen suuruus nakyy Correction-
tekstin alla. Nopeuden ja latitudin voi sy6ttda manuaalisesti klikkaamalla ensin
Speed- ja Latitude-tekstien alla olevat Auto-painikkeet pois palta ja muuttamalla
nopeutta ja latitudia klikkaamalla Speed- ja Latitude-lukemien alla olevia
nuolindppaimia. (Kuva 18)

Klikkaamalla Mark-painiketta piirturi piirtaa hyrrakayrien paalle poikittaisen
merkkiviivan painikkeen painalluksen merkiksi. Scroll-painikkeen takareunaa
klikkaamalla paasee selaamaan piirturin aikaisemmin piirtamia hyrrakayria, jotka

eivat endd mahdu naytolle. (Kuva 18)

3.6.5 Log - loki
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Kuva 19; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - Log
Loki on aina paalla ja se mittaa aluksen lilkkeen nopeutta eteen, taakse ja sivuille
pohjan tai veden suhteen. Nopeus eteen ja taakse nakyy myos informaatiopaneelin
WT Speed eli nopeus veden suhteen ja BT Speed eli nopeus pohjan suhteen kohdissa.
Lokindytdssa on aluksen symboli, joka sisdltdaa keulasta perdan lueteltuna keulan
poikittaisen liikkeen suunnan ja nopeuden, aluksen pitkittaisen liikkeen suunnan ja
nopeuden sekd peran poikittaisen liikkeen suunnan ja nopeuden. Liikkeen
suuntanuolen sisalla palava punainen valo ilmaisee liikkeen suuntaa ja lukema
nuolten vélissa liilkkeen nopeutta solmuina. (Kuva 19)
Lokipaneelissa nakyvien liikkeiden suunnan jo nopeuden mittaustavat ovat BT
(Bottom) eli pohjan suhteen ja WT (Water) eli veden suhteen. Punainen valo ilmaisee
valittua mittaustapaa ja valinta vaihtuu jos klikkaa toista vaihtoehtoa. Sama patee
myos valittavissa oleviin nopeuden yksikdihin jotka ovat knots ja m/s. Loki mittaa
kokonokaismatkan harjoituksen alusta alkaen ja se nakyy Total Distance -tekstin alla.
Jos ECDIS:IIa on monitoroituna reitti, niin lokipaneelin voi asettaa nayttamaan jaljella
oleva matka seuraavaan reittipisteeseen Distance to WP -tekstin alla. Talloin pitaa
painaa Distance to WP -alapuolella olevan nuolen, eli valintandappaimen

jompaakumpaa reunaa ja hyvaksya uusi valinta klikkaamalla Ack-painiketta. (Kuva 19)
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3.6.6 SSAS - Ship Safety Alert System eli aluksen turvallisuushalytysjarjestelma

Kuva 20; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Instrum - SSAS

SSAS (Ship Security Alert System) eli aluksen turvallisuushalytysjarjestelma, jota
kutsutaan myds merirosvohalytykseksi, on laite jolla voidaan lahettda daneton
security-halytys lahimmalle meripelastuskeskukselle ja sita kautta lippuvaltion
meripelastuksen johtokeskukselle aluksen kaappauksen tai alukseen kohdistuvan
terrorismin uhatessa. SSAS koostuu avaimella kdannettavasta virta/testikytkimesta ja
kahdesta halytyspainikkeesta, joista toinen sijaitsee komentosillalla ja toinen
salaisessa paikassa, jotta sitda padsee painamaan vaikka komentosilta olisi jo
kaappaajien tai terroristien miehittama.

SSAS kadynnistetaan hallintapaneelista klikkaamalla kerran avaimenreikas, jolloin se
kaantyy ON-asentoon. Jarjestelma testataan klikkaamalla avaimenreikaa toisen
kerran jolloin se kdantyy TEST-asentoon. Itse halytyksen voi tehda klikkaamalla
pitkddan kummasta tahansa halytyspainikkeesta avaimenreidn ollessa ON-asennossa.

(Kuva 20)
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3.7 Signals - merkit

Nav.
Signals

100%

Kuva 21; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Signals
Signals eli Merkkien hallintapaneelista hallitaan aluksen merenkulkuvaloja, péaiva- ja
aanimerkkeja, valonheitinta seka pelastusrenkaita. Signals-ohjauspaneelin toiminnot:
(Kuva 21)

1. MERENKULKUVALOT sytytetdadn ja sammutetaan yksitellen klikkaamalla
haluttua navigointivaloa alusta esittavan kuvan sisalta tai hinausvaloa Towing
masthead -tekstin alapuolelta. Muut painikkeet ovat Lights Off, josta
sammuvat kaikki valot, Navigational lights, josta syttyvat perus
navigointivalot, Test-painike, valojen toiminnan testaamista varten ja Deck
lights eli kansivalot.

2. PAIVAMERKIT asetetaan klikkaamalla haluttua paivimerkkia alusta esittdvan
kuvan alapuolelta ja sitten klikkaamalla laatikkoa, johon valitun paivamerkin
haluaa sijoittaa. Aluksen kuvassa oleva laatikko kuvaa keulamaston
paivamerkkipaikkaa ja aluksen sivussa olevat kolme paallekkaista laatikkoa
kuvaavat takamaston paivamerkkipaikkoja. Paivamerkit otetaan pois
klikkaamalla Clear-painiketta.

3. VALONHEITIN sytytetaan klikkaamalla Search Light -painiketta tai Flash-
painiketta jos halutaan vilkuttaa/viestittaa valonheittimella. Valonheitinta
kdaannetdan vaakasuunnassa joko ottamalla kiinni ja vetamalla
keulasuuntaruusun ulkokehalld olevaa vihreaa sektoria, joka kuvaa
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valonheittimen osoittamaa sektoria, haluttuun kohtaan, tai klikata haluttua
kohtaa ulkokehastd, jolloin valonheittimen osoittama sektori siirtyy sinne.
AANIMERKIT sisalti4 nelj3 erilaista manuaalista ja kahdeksan automaattista
aanimerkkia. Automaattiset aanimerkit on kuvattu vihreisiin painikkeisiin,
joita ovat mm. At anchor = ankkurissa ja Aground = karilla ja ne saa paalle
klikkaamalla. Automaattiset aanimerkit loppuvat, kun klikkaa valinnan
takaisin No Auto Sound -painikkeeseen. Manuaalisia ddanimerkkeja ovat Tyfon
eli sumutorvi, Gong eli Gongi ja Bell seka R. Bell eli kaksi eriltd kuulostavaa
laivakelloa.

PELASTUSRENGAS laukaistaan halutulta puolelta klikkaamalla Port- tai
Starboard-painiketta. (Kuva 21)
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3.8 Nav Aids - navigoinnin apulaiteet
Nav Aids, eli navigoinnin apulaitteet -osio sisadltda seuraavien laitteiden

ohjauspaneelit:

GPS (Global Positioning System)
UAIS MKD (U Automatic Identification System)
Loran-C

o Loran-C on vanhentunut ja kaytdsta poistuva paikanmaarityslaite,
jonka kayton opettaminen ei kuulu KMC:n peruskoulutukseen.
MF DF (Medium Frequency Direction Finder), eli radiosuuntimalaite
o Radiosuuntimalaite vaaditaan kaikilta yli 500 GT matkustaja-aluksilta,
eika sen kayton opettaminen kuulu KMC:n peruskoulutukseen.

3.8.1 GPS
GPS eli Global Positioning System on amerikkalainen satelliittipaikannusjarjestelma,

johon merenkulun reaaliaikainen paikanmaaritys perustuu. GPS vastaanottimen
paikkatieto johdetaan ECDIS:lle, joka nayttaa siihen perustuen oman aluksen paikan
reaaliajassa elektronisella merikartalla. NTPro-4000 mallintaa FURUNO GPS
NAVIGATOR GP-90 -vastaanotinlaitetta, jonka kaikkein tarkeimmat ominaisuudet ja
valikot kasitelladan tdssa ohjeessa. Laitteen taydellinen manuaali 16ytyy NAVI TRAINER

4000 BRIDGE-manuaalista.
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Kuva 22; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Nav. Aids - GPS

Painikkeet ja valikot: (Kuva 22)

- Laitteessa ylimmaisena on yhdistetty nuolindppain, jolla liikkutaan valikoissa ja
liilkutetaan kursoria GPS:n naytolla.
- MENU/ESC - laitteen paavalikko ja mista tahansa valikosta poistuminen
o Display Setup - ndyton asetukset
o Track/Mark Setup - GPS:n piirtaman jaljen ja MARK-painikkeesta
asetettavan merkinnan asetukset
Erase Track/Mark - jalkien ja merkkien pyyhintavalikko
Alarm Settings - halytysasetukset
Manual Calculation - kasisyottoinen matkalaskuri
GPS Monitor - satelliittien monitorointi

O O O O O

Self Test - toiminnan testaus
o System Settings - jarjestelmaasetukset
- NU/CU/ENT - GPS-nayton North-up - tai Course-up -moodin valinta seka
valikoissa Enter-painike
- seuraavat painikkeet, joissa on numero toimivat myos
numeronsyottdpainikkeina esim. reittipisteiden koordinaatteja syotettaessa
1. DISPLAY SEL - ndayttdmoodin valinta
2. WPT/RTE - Waypoint/Route eli reittipiste- ja reittivalikko
3. MARK - manuaalinen merkinta nykyiseen positioon tai kursorin
osoittamaan positioon.
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ZOOM IN
5. CENTER - GPS-nayton kuvan keskitys aluksen paikkaan
6. EVENT/MOB - GPS alkaa ndyttaa suuntaa ja etdisyytta siihen paikkaan,
jossa tata painiketta on painettu
7. GOTO - GPS navigoinnin aloitus, eli mene-painike
- Cursor - suunta ja etdisyys kursorin sijaintiin
- MOB/Event Position - suunta ja etdisyys aikaisempaa MOB/Event
paikkaan
- Waypoint List - reittipistelistaan ja sielta haluttuun reittipisteeseen
- Route List - reittilistaan ja sieltad haluttuun reittiin
8. PLOT ON/OFF - kursorilla plottaus paalle tai pois paalta
9. ZOOM OUT
10. CURSOR ON/OFF - GPS-nayton kursori paalle tai pois paalta
- TONE - GPS nayton kirkkauden saato
- CLEAR - pyyhinta valikoissa
- POWER - virtapainike
GPS:n hallintapaneelin alareunassa on 4 painiketta, joista valitaan mista lahteesta

haluttu reittitieto tulee GPS:lle tulkittavaksi. Valitun lahteen painikkeessa palaa
merkkivalo. Lahteet ovat: (Kuva 22)

- Use Exercise Route - kayttdaa opettajan tydasemalla harjoitusta varten tehtya
reittia (Jos sellainen on tehty)

- Use Plotter/ECDIS Route - Kayttaa ECDIS:1a tehtya reittia (Tata painiketta
pitaa klikata aina sen jalkeen, kun on valinnut ECDIS:Ita reitin ja asettanut sen
monitorointitilaan.)

- Use MKII route - laite, jota ei ole mallinnettu KMC:n NTPro-4000 versioon

- Use GPS Route - kdyttaa GPS:lla tehtya reittia (Kuva 22)

3.8.2 UAIS - pitkan matkan AIS
AIS eli Automatic Identification System on laite, joka lahettda oman aluksen perus-,

lasti- ja kulkutietoja muille AlS-laitteille ja vastaanottaa toisten AlS-laitteiden
[ahettamia tietoja. Vastaanotetut tiedot eli muut AlS-maalit esitetaan
luettelomuodossa itse AlS-laitteella ja valitetaan ECDIS:lle, joka nayttda toiset alukset
ja muut AlS-maalit kaikkine tietoineen reaaliajassa elektronisella merikartalla. AIS
toimii VHF-radiotaajuusalueella, mutta UAIS on ns. pitkdn matkan AlS, joka toimii
satelliitin valityksella silloin, kun joku maa-asema pyytaa sita lahettdamadn omat

tietonsa meriliikenteenseuranta- tai viranomaiskayttoa varten.
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NTPRo-4000 mallintama UAIS MKD on Transaksen oma AIS/UAIS -ldhetin-
vastaanotinlaite, jonka tarkeimmat ominaisuudet ja valikot kasitelldaan tassa ohjeessa.

Laitteen taydellinen manuaali 16ytyy NAVI TRAINER 4000 BRIDGE-manuaalista.
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Kuva 23; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Nav. Aids - UAIS MKD
UAIS MKD valikot: (Kuva 23)

- Show sensors - oman aluksen sensoreilta AlS:lle johdetut tiedot

- Static and voyage data - aluksen kiintedt ja matkan tiedot (kdyttdjan
muutettavissa)

- UHF regions - (jos valittavissa)

- DSC tuning - DSC-kanavan vaihto

- Longrange requests - lista pitkdn matkan tietopyynnaista (UAIS)

- Other stations - lista muista kantamalla olevista asemista kuten aluksista ja
AlS-viestien lahetys

- Radio exchange - (jos valittavissa)

- Alarms & faults - hdlytykset ja viat

- Show status - laitteen tila (salasanasuojattu)

- Enter Setup - laitteen asetukset (salasanasuojattu)

- Display brightness - laitteen nayton kirkkaus
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3.9 Alarms - halytykset
Alarms eli hdlytysohjauspaneeli sisdltaa seuraavien halytysluokkien

alaohjauspaneelit:

General Alarms - yleishalytykset
Engine Alarms - konehalytykset
Steering Alarms - ohjaushalytykset

3.9.1 General Alarms - yleishalytykset

I —m—

|
| et |
| |

Kuva 24; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Alarms - General Alarms

General Alarms eli yleishalytysohjauspaneelissa on seuraavien halytysten ilmaisimet,

jotka vilkkuvat punaisina halytyksen lauettua: (Kuva 24)

Fire Detection Alarm — tulipalon havaitsemishalytys
General Alarm - yleishalytys

Life Boat Alarm - pelastusvenehalytys

Fire Alarm - palohalytys

MOB Alarm - mies yli laidan halytys

Kaikki halytysohjauspaneelit sisdltavat seuraavat peruspainikkeet, joita

klikkaamalla halytyksia hallitaan: (Kuva 24)

Alarm Ackn. (Alarm Acknowledge) - hdlytyksen kuittaus



87

o mitaan halytyksia ei kannata kuitata ennen, kuin tietad mista
halytyksesta on kyse
- Buzzer Off - hdlytysaanen vaimennin
o vaimentaa halytysadanen, mutta ei kuittaa itse halytysta
- Lamp Test - hdlytysten ilmaisinvalojen testaus
- Reset - hdlytysten nollaus
o nollaa kakki kyseisen halytyspaneelin kaikki halytykset esim. tilanne
ohi ja harjoitus jatkuu -tilanteessa
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3.9.2 Engine Alarms - Konehalytykset

Ey

A 1 e e

Kuva 25; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Alarms - Engine Alarms
Engine Alarms eli konehalytysohjauspaneeli on jaettu halytyksen vakavuuden
vaatiman toimenpiteen mukaiseen jarjestykseen. Ylimpana ovat padakoneen/
padkoneiden Slow Down-toimenpiteen piiriin kuuluvat halytykset: (Kuva 25)

- Overload - ylikuormitus

- Cool T High (Coolant Temperature High) - lilan korkea jaahdytysnesteen
lampdotila

- Cool P Low (Coolant Pressure Low) - liilan matala jadhdytysnesteen paine

- Exhaust T High (Exhaust Temperature High) - liilan korkea pakokaasun
[ampdotila

- Scav Fire (Scavenger air line Fire) - palo huuhteluilmalinjassa (isot 2-tahti
moottorit)

- Oil Mist - 6ljysumu eli rajahdysvaarallinen polttoaine tai voiteludljyvuoto

Mika tahansa Slow Down-toimenpiteen piiriin kuuluvista halytyksistd saa padkoneen

tai padkoneet hiljentdamaan minimiteholle, jolla voidaan operoida vain valiaikaisesti
ilman, etta koneeseen tai koneisiin syntyy vaurioita.

Konehalytyspaneelissa keskimmaisend ovat padkoneen tai paakoneiden Shut Down-
toimenpiteen piiriin kuuluvat halytykset: (Kuva 25)

- Over Speed - ryntdys



89

- Lub Oil P Low (Lubrication Qil Pressure Low) - lilan matala voiteludljynpaine
- Engine Failure - konevika
Mika tahansa Shut Down-toimenpiteen piiriin kuuluvista halytyksista pysayttaa

padkoneen/paakoneet automaattisesti lisdvaurioiden estamiseksi.
Konehalytyspaneelissa alimmaisena ovat muut halytykset: (Kuva 25)

- Turn Gear - vaihteistovika

Reverse Fail - peruutusvika

Start Air P Low (Start Air Pressure Low) - kdynnistysilmanpaine on vahissa
o paakoneen/padkoneiden kaynnistysilman maara on rajallinen eivatka
ilmakompressorit ehdi paineistaa kaynnistysilmasailioita, jos
padkonetta/padkoneita jatkuvasti pysaytetaan ja kaynnistetaan. Tama
pitdd ottaa huomioon manoveerattaessa alusta, jossa on
kiintedlapainen potkuri.
System Error - ohjausohjelmavika

- Too Long Start - kdaynnistysvika
Konehalytyspaneelin oikeassa reunassa ovat halytyspaneelien peruspainikkeet.

Hatatilanteessa padkonetta/padkoneita voi hatakayttaa tietyn aikaa lievan
vikaantumisenkin jalkeen klikkaamalla Man. Info -kdsiohjailupaneelista Em. Run -

painiketta. (Kuva 25)

3.9.3 Steering Alarms - Ohjaushalytykset

=l
-
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Kuva 26; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Alarms - Steering Alarms

Steering Alarms eli ohjailuhalytykset sisaltaa halytyspaneelien peruspainikkeet ja

seuraavat halytysten ilmaisimet: (Kuva 26)

Pump 1 Failure - 1. ruoripumpun vika

Pump 2 Failure - 2. ruoripumpun vika

Standby Failure - valmiustilavika

Pump 1 Overload - 1. ruoripumpun ylirasitus

Pump 2 Overload - 2. ruoripumpun ylirasitus

Standby Overload - valmiustilaylirasitus

Power Failure - sahkovika

Control Failure - ohjausvika

Pressure Reduction - vika, joka johtaa paineen alennukseen
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3.10 Moor - kiinnittyminen
Moor eli kiinnittymisen ohjauspaneeli pitda sisalladn seuraavat alaohjauspaneelit:

- Bow Anchor - Ankkureiden ohjauspaneeli
- Ropes - Kiinnityskoysien ohjauspaneeli
- Tugs - Hinaajien ohjauspaneeli

3.10.1 Trend - liiketrendi / liikeprediktori
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Kuva 27; Ldhde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Trend
Moor ohjauspaneeli sisaltaa Trend eli liiketrendi-/liikeprediktori toiminnon, joka on
erittdin hyodyllinen tyokalu aluksen sen hetkisen liikkeen seuraamiseen. Se kytketaan
paalle Klikkaamalla Trend-painiketta Moor-ohjauspaneelin alareunasta. Trend
toiminto ennustaa visuaalisesti aluksen paikkaa ja asentoa Head-up Moor -naytolla.
Trend toimintoa voi hyodyntaa erityisesti silloin, kun aluksen nopeus on pieni ja
liikeprediktori mahtuu kokonaisuudessaan Moor-ndyttéon. Tallaisia tilanteita ovat
esim. ankkurointiharjoitukset, laituriinajoharjoitkset, paikallaan kdadantamis- ja
pysaytysharjoitukset seka hinaajien kanssa operointiharjoitukset. (Kuva 27)
Muut Trend painikkeen yldapuolella olevat painikkeet ovat Moor-nayton
hallintapainikkeita jotka on lueteltu seuraavaksi ylhaalta alaspain: (Kuva 27)

- Head-up Moor -ndyton varitys ja kirkkaus, paiva - hamara - yo

- sisddan zoomaus



92

- ulos zoomaus
- nuolipainikkeet, joilla kuvaa saa liikutettua eteen, taakse, oikealle tai
vasemmalle suhteessa alukseen
Myds oman aluksen perasimen asento kay visuaalisesti ilmi Head-up Moor -naytén

alusta esittavasta punaisesta kuvasta, jossa perasin esitetaan korostetussa koossa

mustana viivana. (Kuva 27)

3.10.2 Bow Anchor - ankkureiden ohjauspaneeli

Kuva 28; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Bow Anchor

Ankkureita hallitaan tdsta alaohjauspaneelista seuraavasti: (Kuva 28)

1. Valitse haluttu maara ankkurikettinkia klikkaamalla Set lenght, shk -tekstin alla
olevia nuolindppaimia kunnes haluttu maara kettinkia sakkeleina lukee viereisessa
digitaalindytossa. 1 shakle eli sakkeli on n. 27 metria.

2. Kun alus on sopivassa paikassa ankkurin pudottamiseksi klikkaa vihreda Drop-
painiketta, jolloin ankkuri alkaa laskeutua ripedsti “pudottamalla”, kunnes Chain
lenght, shk -tekstin alla olevassa digitaalindytdssa on sama lukema kuin Set lenght,
shk -naytdssa ja Hold-painikkeeseen syttyy vihrea valo. Ankkurin laskun tai noston voi

pysayttaa kesken klikkaamalla itse Hold-painiketta.
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3. Muut digitaalindyt6t ylhaalta alas ovat Strain eli ankkurikettinkiin ja ankkuripeliin
kohdistuva rasitus tonneina, Angle, deg eli ankkurikettingin osoittama suunta
keulasuuntana alukseen ndhden ja Speed, m/s eli nopeus jolla
ankkuri/ankkurikettinki nousee tai laskee.

4. Ankkuri nostetaan Klikkaamalla Up-painiketta. Ankkurin nostaminen on paljon
hitaampaa, kuin sen laskeminen ja noston aikana aluksen pitaisi liikkua omilla
koneillaan ankkuria kohti, jotta ankkurikettinkiin kohdistuisi mahdollisimman pieni
rasitus. (Kuva 28)

3.10.3 Ropes - kiinnityskoydet
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Kuva 29; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Ropes
Aluksen kiinnityskoysia hallitaan tasta alaohjauspaneelista seuraavasti: (Kuva 29)

4. Klikkaa Head-up Moor -ndytdsta oman aluksen kuvasta haluttua
kiinnityspistetta. (Kuvassa: First 1.)

5. Klikataan laiturilta pollaria, johon halutaan kyseisen koyden kiinnittyvan.
(Kuvassa: Second 2.)

6. Klikataan Runout eli kdyden juoksutus-painiketta, jolloin kdysi ilmestyy
|6ysana Veer eli pituuden sovitustilassa aiemmin valittujen kiinnityspisteiden
valille.

Kohdat 1-3 toistetaan aina, kun halutaan uusi kiinnityskoysi.
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toBL4 Stop  37.4m 161t
toBLY Vi 36.3 0.0

toBL1 Stop  349m 146t
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Kuva 30; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Ropes
Kiinnityskoysien tiedot ilmestyvat sitda mukaa Head-up Moor -kuvan vasemmalla
puolella olevaan Ropes-taulukkoon, kun niita vedettaessa on painettu Runout-
painiketta. Haluttu kiinnityskoysi valitaan joko klikkaamalla sitd Ropes-taulukosta
hiiren vasemmalla painikkeella, tai klikkaamalla haluttua kéytta Head-up Moor -
ndytosta hiiren oikealla painikkeella. Valittuna oleva kdysi nakyy listassa harmaan
palkin alla ja Head-up Moor -ndytossa visuaalisesti oranssina.
Ropes-taulukosta ilmenee jokaiselle kdydelle seuraavat tiedot: (Kuva 30)

- Point - kiinnityspisteen numero, jossa kdysi on kiinni omassa aluksessa

- Object - esine jossa koyden paa on kiinni, esim. kuvassa 30 valittuna oleva
koysi on kiinni to BL 6:ssa, eli pollari numero kuudessa.

- State - kdyden tila, joka voi olla joko Veer (pituuden sovitus), Stop (stopattu)
tai Winch (vinssaus eli kiristys)

- Lenght - kbyden pituus metreina

- Force - kdyteen kohdistuva veto tonneina

Jokaista koyttd voi yksitellen kiristaa klikkaamalla Winch-painiketta, stopata

klikkaamalla Stop-painiketta, |0ysata valiaikaisesti klikkaamalla Veer painiketta ja
padstaa kokonaan irti klikkaamalla Let go -painiketta. Yksittdinen kiinnityskoysi kestaa

vain 35 tonnia vetoa, jonka jalkeen se menee poikki. Tasta syysta on tarkkaan
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seurattava Ropes-taulukosta koysiin kohdistuvia rasituksia varsinkin kiinnittymisen
alkuvaiheessa, kun alus viela liikkuu ja koysia on maissa vasta muutama. Kéydet
kannattaa pitda Veer-tilassa, kunnes aluksen saa lahes tai kokonaan pysaytettya

konevoimalla ja vasta sitten vinssata niita tiukalle. (Kuva 30)
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3.10.4 Tugs - hinaajat

Kuva 31; Lahde: NTPro-4000 simulaatio, Moor - Tugs

Jos kouluttaja on asettanut harjoitukseen hinaajan/hinaajia, joita oppilas voi itse

kaskyttaa, voi Moor-valikon alareunasta valita kdayttoon Tugs-alaohjauspaneelin.

Tama alaohjauspaneelin taulukosta ilmenee jokaiselle harjoituksessa olevalle

hinaajalle seuraavat tiedot: (Kuva 31)

Name - hinaajan nimi

Type - hinajan tyyppi (esim. ATT = Azimuth Tractor Tug)

State - tila

Angle - kulma jossa hinaaja tyontaa tai vetda suhteessa omaan alukseen
Power - hinaajan kayttdma teho prosentteina

Hinaajia kaskytetaan seuraavasti: (kuva 31)
1. Valitse haluttu hinaaja joko klikkaamalla sitd Tugs-taulukosta hiiren

vasemmalla painikkeella tai klikkaamalla haluttua hinaajaa Head-up Moor -
naytosta hiiren oikealla painikkeella. Valitun hinaajan tiedot nakyvat
taulukossa harmaan palkin alla ja Head-up Moor -ndytdssa valitun hinaajan
paalld on oranssi SELECT-teksti.

2. Klikkaa Request-painiketta. (Kuva 31)
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Kuva 32; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Tugs

3. Klikkaa haluttua kiinnityspistetta omasta aluksesta Head-up Moor -naytolta
hiiren vasemmalla painikkeella, jolloin siihen ilmestyy oranssi ATTACH-teksti.

4. Klikkaa Attach-painiketta, jolloin hinaaja lahtee kiinnittymaan haluttuun
kiinnityspisteeseen, sen tilaksi Tugs-taulukossa muuttuu Going to Attach ja
Tugs-ohjauspaneeliin ilmestyy hinaajan teho-suunta ohjain, josta hinaajaa
ohjataan. Teho-suunta ohjaimesta maarattava suunta on aina suhteessa
oman aluksen keulasuuntaan eli Head-up moodissa. (Kuva 32)



Kuva 33; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Tugs

Kun hinausk®dysi on kiinnitetty, hinaajan tilaksi muuttuu Attach ja se on tyontotilassa.
Hinaajalla voi nyt alkaa tydontamaan ohjaamalla sita teho-suunta ohjaimesta
seuraavasti. Tyonto- tai vetosuunta asetetaan klikkaamalla hinaajan teho-suunta
ohjaimen kehalta haluttua suuntaa tai ottamalla kiinni ja vetamalla suunnan osoitin
haluttuun kohtaan ohjaimen kehalla. Tyonto- tai vetoteho asetetaan joko
klikkaamalla haluttua tehoprosenttia tehopalkista jolloin tehonosoitin siirtyy siihen
tai ottamalla kiinni ja vetamalla tehon osoitin haluttuun kohtaan tehopalkilla.

5. Jos hinaaja halutaan vetotilaan, on sille osoitettava vetoasema klikkaamalla
hiiren vasemmalla painikkeella Head-up Moor -naytolta kohtaa, josta hinaajan
halutaan aloittavan vetamisen. Valittu vetoasema maaraa samalla
hinauskdyden pituuden ja valittuun kohtaan ilmestyy oranssi POSITION-teksti.

6. Klikkaa Pull-painiketta, jolloin hinaaja lahtee siirtymaan sille kaskettyyn
vetoasemaan ja sen tilaksi muuttuu Going to Pull. (Kuva 33)

Kun hinaaja on liikkunut sille maarattyyn vetoasemaan sen tilaksi muuttuu Pull
(attached), jonka jalkeen sen vetosuuntaa ja tehoa voi ohjata teho-suunta ohjaimesta

aiemmin kuvatulla tavalla. Muutettaessa suuresti hinaajan vetosuuntaa pitaa ottaa
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huomioon, etta hinaajan vetoteho pienenee huomattavasti siksi aikaa, etta se on
siirtynyt uuden vetosuunnan vaatimaan vetoasemaan.

Jos hinaajan haluaa takaisin tydntamaan, on se ensin paastettava irti klikkaamalla Let
go -painiketta ja toistettava hinaajan kiinnittaminen uudelleen kuten kuvattiin
kohdissa 1-4, jonka jalkeen hinaaja on tyontotilassa sille osoitetun kiinnittymispisteen

kohdalla. (Kuva 33)

W I
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Kuva 34; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor - Tugs
Hinaajaa tai hinaajia kaytettdessa Trend-liikeprediktorin kaytto helpottaa

hahmottamaan hinaajien vaikutusta omaan alukseen. (Kuva 34)
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Kuva 35; Lahde: NTPro-4000 -simulaatio, Moor Tugs

Muita hinaajien toimintoja ovat Follow ja Escort. Follow-moodissa hinaajalle
osoitetaan paikka klikkaamalla hiiren vasemmalla painikkeella haluttua kohtaa Head-
up Moor -ndytolla, johon hinaaja siirtyy odottamaan uusia ohjeita. Hinaajalle
osoitettuun paikkaan/asemaan ilmestyy oranssi POSITION-teksti. Escort moodissa
hinaajalle osoitetaan vastaavalla tavalla Head-up Moor -naytoltd asema suhteessa
omaan alukseen, jossa se pysyy tarkasti saattaen aluksen kulkua olematta siina

kuitenkaan kiinni hinauskoydella. (Kuva 35)
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LITE 2; KYSELYLOMAKE NAVI TRAINER PROFESSIONAL 4000 OPPILAAN PEREHDYTYSOHJEESEEN

Miikka Ylikoski MK07

1. Ryhmési/Téaydennyskoulutuskurssisi:

Esim. MKO07
2. Oletko:
- mies
- nainen
3. Oletko:

- ammattikouluopiskelija
- ammattikorkeakouluopiskelija
- merenkulun tdydennyskoulutuskurssin opiskelija
4. Oletko ennen merenkulun simulaattoriharjoittelua harrastanut tai k&yttanyt reaaliaikaisia simulaattoreita tai
simulaattoripeleja?
- paljon
- véhén
- enollenkaan
5. Milla tavalla opit parhaiten kdyttdméaan uutta laitetta tai tietokoneohjelmaa?
- katsomalla mallia toiselta tai lukemalla ké&yttdohjeen
- kuulemalla asiasta toisen kertomana
- kokeilemalla
6. Oletko saanut perehdytysta tai selkeitd ohjeita Navi Trainer Professional 4000 navigointisimulaattoriin ja sen kdyttamiseen,

jotta simulaattoriharjoittelusi olisi sujuvaa? (Voit vastata halutessasi molempiin kyll&-kohtiin.)
- kyllg, kouluttajalta
o paljon/kiitettavasti
o jonkin verran/kohtalaisesti
o véhan tai en ollenkaan
- kyllg, toiselta opiskelijalta
o paljon/kiitettavasti
o jonkin verran/kohtalaisesti
o véhan tai en ollenkaan
- enollenkaan tai riittamattomasti
7. Oletko saanut tutustua Navi Trainer Professional 4000 (NTPro-4000) oppilaan perehdytysohjeeseen ainakin omaa
simulaattoriharjoitustasi koskevalla laajuudella?
- kylla
- en (Siirry kohtaan 15!)
8.  Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeessa loginen rakenne?
- kylla
- el
9. Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohje nopea- ja helppokayttinen?
- kylla

- el



10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.
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Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen siséltd paikkansa pitéva?
- kylla
- el
Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen teksti ymmarrettavaa?
- kylla
- el
Ovatko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen sisaltdmét ohjeet hyddyllisia?
- kylla
- el
Ovatko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeessa kdytetyt kuvakaappaukset ja niiden visuaaliset korostukset selkeit,
ymmarrettavid ja tekstid tukevia?
- kylla
- el
Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen yleisilme miellyttava?
- kylla
- el
Jaisikd mielestasi oppilaille ja kouluttajalle enemmaén aikaa keskittya itse harjoituksen sisaltdon ja sen etenemiseen, jos
kaikki oppilaat olisivat ensin perehtyneet navigointisimulaattorin toimintaan kirjallisen ké&yttd- /perehdytysohjeen kautta ja
oppilaat voisivat kdytta4 samaa perehdytysohjetta myds harjoituksen aikana?
- kylla
- el
Missé vaiheessa navigointisimulaattorikoulutusta kirjallisesta perehdytysohjeesta olisi mielestasi eniten hyétya oppilaille?
- kansimieskoulutuksessa (kasiruorinpito, aluksen perus ohjailuominaisuudet)
- peramies koulutuksessa (navigointi, meriteiden s&annét ja reittiajo)
- paallikkdkoulutuksessa (aluksen ohjailu ja kasittely eri tilanteissa)
- kaikissa simulaattorikoulutuksen vaiheissa tasapuolisesti

Vapaa sana liittyen kirjalliseen perehdytysohjeeseen tai sen puuttumiseen navigointisimulaattorikoulutuksessa:
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LITE 3; KYSELYTUTKIMUKSEN VASTAUSTEN JAKAUMAT

1. Kyselyyn osallistui oppilaita seuraavista perusopetusryhmista ja
taydennyskoulutuskursseista: MK08, MK10, MK11, MK12 ja MK13SA

2. Oletko mies vai nainen?

H 4,15%

H mies

H nainen

T m22:85%

kyselytutkimukseen vastanneiden sukupuolijakauma

3. Oletko ammattikouluopiskelija, ammattikorkeakouluopiskelija vai merenkulun

taydennyskoulutuskurssin opiskelija?

B 00% 5 0,0%
o = ammattikouluopiskelija

opiskelija

® ammattikorkeakouluopiskelija

m merenkulun tdydennyskoulutuskurssin

tutkimukseen vastanneiden koulutuksen aste

4. Oletko ennen merenkulun simulaattoriharjoittelua harrastanut tai k&yttanyt

reaaliaikaisia simulaattoreita tai simulaattoripelej&?

m0,0%

" 10;38% = paljon
H vihdn

m en ollenkaan

vastanneiden aiempi simulaattorikokemus
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5. Milla tavalla opit parhaiten kayttdmaén uutta laitetta tai tietokoneohjelmaa?

= 2:8% ® katsomalla mallia toiselta
tai lukemalla

m311% e e L
kdyttoohjeen
® kuulemalla asiasta toisen

kertomana

u kokeilemalla

vastanneiden vallitseva oppimisen miellejarjestelma

6. Oletko saanut perehdytysta tai selkeitd ohjeita Navi-Trainer Professional 4000 -
navigointisimulaattoriin ja sen kayttamiseen, jotta simulaattoriharjoittelusi olisi

sujuvaa? (Voit vastata halutessasi molempiin Kylla-kohtiin.)

®1;,4%

‘ m kylla

Hej

1\\\_//
= 26;96 %

vastanneiden perehdytys-/ohjeistusaste KMC:ssé

Kylld, kouluttajalta:
m paljon/kiitettavasti
® jonkin

verran/kohtalaisesti

m vdhan tai en ollenkaan

B 9;33%

Kylla -vastanneiden kouluttajalta saaman perehdytyksen/ohjeistuksen maaré
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Kylla, toiselta opiskelijalta

B 1:4%

® paljon/kiitettavasti

® jonkin
verran/kohtalaisesti

= 10;44 %

m vdhan tai en ollenkaan

Kylla -vastanneiden toiselta opiskelijalta saadun perehdytyksen/ohjeistuksen

maara

7. Oletko saanut tutustua Navi-Trainer Professional 4000 (NTPro-4000) oppilaan
perehdytysohjeeseen ainakin omaa simulaattoriharjoitustasi koskevalla

laajuudella? (en = Siirry kohtaan 15.)

m519%

R

m kylla

H en

NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeeseen perehtyneiden tutkimukseen

vastanneiden osuus

8. Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeessa looginen rakenne?

H0;,0%

NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen looginen rakenne
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9. Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohje nopea- ja helppokayttdinen?

Q0%

m kylla

Hej

oppilaan perehdytysohjeen helppokayttoisyys

10. Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen siséltd paikkansa pitava?

®0,0%

m kylla

Hej

perehdytysohjeen paikkansa pitavyys

11. Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen teksti ymmarrettavaa?

H0;0%

m kylla

H ej

perehdytysohjeen ymmarrettavyys
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12. Ovatko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen siséltdmét ohjeet hyodyllisia?

mQ0;,0%

® kylla

perehdytysohjeen sisaltdmien ohjeiden hyodyllisyys

13. Ovatko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeessa kaytetyt kuvakaappaukset ja

niiden visuaaliset korostukset selkeitd, ymmarrettavia ja tekstia tukevia?

m1,20% l

m kylla

H ej

H 4;,80%

perehdytysohjeen kuvien kéytto
14. Onko NTPro-4000 oppilaan perehdytysohjeen yleisilme miellyttava?

m1;,20% l

w kylls

Hej

H 4,80 %

perehdytysohjeen yleisilme
15. (Kaikki vastaavat tasta kohdasta eteenpain.) Jaisikd mielestasi oppilaille ja
kouluttajille enemmaén aikaa keskittya itse harjoituksen sisaltoon ja sen
etenemiseen, jos kaikki oppilaat olisivat ensin perehtyneet navigointisimulaattorin
toimintaan Kirjallisen kéaytto- /perehdytysohjeen kautta ja oppilaat voisivat kayttaa

samaa perehdytysohjetta myos harjoituksen aikana?
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m311%

m kylls

B 24;89%

simulaattorikoulutuksen ajankayton tehostaminen perehdytysohjeen avulla

16. Missé vaiheessa navigointisimulaattorikoulutusta kirjallisesta perendytysohjeesta

olisi mielestasi eniten hyotya oppilaille?

B 1;,4%

m kansimieskoulutuksessa
(kasiruorinpito, aluksen
perusohjailuominaisuudet)

® peramies koulutuksessa
(navigointi, meriteiden
sadnnot ja reittiajo)

m paallikkdkoulutuksessa
(aluksen ohjailu ja kasittely
eri tilanteissa)

m kaikissa
simulaattorikoulutuksen
vaiheissa tasapuolisesti

perehdytysohjeen kaytosta syntyvéa hyoty simulaattorikoulutuksen eri
vaiheissa
17. Vapaa sana kirjalliseen perehdytysohjeeseen tai sen puuttumiseen

navigointisimulaattorikoulutuksessa:

”Laitteet eivdt toimi tai niitd ei yleisesti osata kdyttdd.

Mielestani paras tapa oppia on kokeilemalla. Kirjallista teksti&a voi olla vaikea

ymmartaa ilman itse koneita.

Yleensé aloitettiin harjoitus ja siind samalla yritettiin opiskella laitteita. Olisi
hyva, jos pari kertaa kaytaisiin vaan tutustumassa kunnolla laitteisiin ennen

varsinaisten harjoitusten alkua.
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Manuaali kuulostaa jarkevalta.

Perehdytysohje olisi hyddyllinen, koska opettajalla ei ole aikaa kertoa kaikille
riittdvdsti eri laitteista... Itselle ensimmdiset kerrat olivat todella sekavia ilman

mink&anlaista ennakko-ohjeistusta.

Toivottavasti saadaan kirjalliset ohjeet.” (Kyselytutkimuslomakkeet)



