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Opinnaytetyon aiheena oli kartoittaa tapoja ja keinoja, joilla uutta Kotka Maritime
Centre -simulaattorikeskusta voidaan hyddyntdd Kymenlaakson ammattikorkeakoulun
ja soveltuvilta osin Eteld-Kymenlaakson ammattiopiston koulutuksen tukena sekéa
koulujen jarjestamilla jatkokoulutuskursseilla. Tutkimus suoritettiin perehtymaélla si-

mulaattorikeskuksen kokoonpanoon laitteisto-, henkilGsto- ja tilaratkaisujen kannalta.

Tutkimusmenetelmané oli simulaattorikeskuksen laitteistoihin liittyvien manuaalien,

esitteiden ja teknisten maaritelmien siséllon analyysi suhteessa koulujen opintosuunni-
telmien siséltoon. Tata tuettiin haastatteluin ja kyselyin seké aikaisempien tutkimusten
ja alan kirjallisuuden siséllon analyysilld. Lisdksi seurattiin merenkulun alan ajankoh-

taisia simulaattorikoulutusta koskevia muutoksia.

Kotka Maritime Centre on tarpeellinen lisdvaline koulutuksen kehittamiseksi perintei-
sesta luentopohjaisesta kurssituksesta simulaattoriharjoittelun suuntaan. Simulaattori-
harjoittelun hyddyt verrattuna perinteiseen koulutukseen ovat mittavat. Laitteistojen

teknisten edellytysten parantuessa tdma kdy yha selkedmmin ilmi.

Opinndytetytssa kaytiin lapi tarkeimmaét ndkokohdat, joita simulaattorikoulutusjarjes-
telman kehityksen alkuvaiheessa voidaan katsoa olevan. Kaikkia nakdkantoja ei voitu
kuitenkaan tarkastella tasapuolisesti. Tuloksena syntyi useita kurssisiséaltdja, koulutus-

ta ja uusien kurssien kehittamisté koskevia kehitysehdotuksia.
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The aim of the thesis was to explore how the Kotka Maritime Centre simulators could
be utilized to their full potential in teaching maritime degree programmes offered by
the Kymenlaakso University of Applied Sciences and the Eteld-Kymenlaakso Voca-
tional Institute. The study was executed by examining the assembly of the centre’s fa-

cilities.

The objectives were accomplished by analyzing the content of the manuals, technical
specifications and brochures associated with the equipment of the centre and compar-
ing their content to the curricula of the schools. This method was supplemented by in-
terviews, enquiries, the analysis of field-specific literature and earlier studies on the
subject. In addition, recent changes regarding simulation training in the maritime in-

dustry were taken into account.

The potential of the Kotka Maritime Centre in regard to developing training from tra-
ditional lectures to simulator training is of great importance. The most important as-
pects of raining maritime professionals using simulator technology were addressed.

Also, numerous suggestions for the further development of the curricula were stated.
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TERMIT JA KASITTEET

BSN, Bridge Simulator Network; hanke Kymenlaakson ammattikorkeakoulun meren-
kulkusimulaattorien nykyaikaistamiseksi

DP, Dynamic Positioning

EAKR, Euroopan aluekehitysrahasto

ECDIS, Electronic Chart Display and Information System

EKAMI, Etel&d-Kymenlaakson ammattiopisto

ERS 4000, Transas Engine Room Simulator 4000; Transaksen konehuonesimulaattori

FAA, Federal Aviation Administration; Yhdysvaltain liittovaltion ilmailuhallinto

EASA, European Aviation Safety Agency; Euroopan lentoturvallisuusvirasto

GMDSS, Global Maritime Distress and Safety System; merenkulun maailmanlaajui-

nen hété- ja turvallisuusjarjestelma

GOC, General Operator’s Certificate; yleinen radioasemanhoitajan todistus

IAMSAR, International Aeronautical and Maritime Search and Rescue Manual

ILS, Immersive Learning Simulation; simulaatio-ohjelma, joka on kehitetty yksin-

omaan oppimisvalineeksi

IMO, International Maritime Organization; Kansainvalinen merenkulkujérjesto

ITOPF, International Tanker Owners Pollution Federation; séilidalusvarustajien ym-

péristévahinkojen varalta perustama kansainvélinen jarjestd

MERSAR, Merchant Ship Search and Rescue Manual

KMC, Kotka Maritime Centre; merenkulun koulutus- ja simulaattorikeskus Kotkassa
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KyAMK, Kymenlaakson ammattikorkeakoulu

NTPro 4000, Transas Navi-Trainer Professional 4000; Transaksen komentosiltasimu-

laattori

Retentio, kyky muistaa ja palauttaa mieleen asioita

ROC, Restricted Operator’s Certificate; rajoitettu radioasemanhoitajan todistus

STCW-95, Standards for Training, Certification and Watchkeeping; kansainvélisen
merenkulkujérjeston (IMO) vuonna 1995 Lontoossa hyvaksyma merenkulkijoiden
koulutusta, patevyyskirjoja ja vahdinpitoa koskeva yleissopimus, jolla muutettiin vuo-

den 1978 vastaavaa yleissopimusta

TGS 4100, Transas GMDSS Simulator 4100; Transaksen meriradiosimulaattori

Transfer (of Learning), oppimisen siirtovaikutus



1 JOHDANTO

Kevaallda 2009 Kymenlaakson ammattikorkeakoulu ja Etela-Kymenlaakson ammat-
tiopisto tekivat yhteistydsopimuksen, joka koskee merenkulkualan tila-, laite-, toimin-
ta- ja yhteistyojarjestelyja. Tama yhteistyésopimus liittyy 1.1.2008 alkaneeseen Brid-
ge Simulator Network -hankkeeseen, joka paéattyi 30.9.2010 (EU:n rakennerahastojen
hallintajarjestelmd, 2011). Hankkeen rahoittivat Suomen valtio ja Euroopan aluekehi-
tysrahasto. Hankkeen tuloksena syntyi Kotka Maritime Centre — Merenkulun koulu-
tus- ja simulaattorikeskus, jonka rungon muodostivat Full mission -komentosilta ja

kahdeksan tydpisteen konehuonesimulaattori.

Kotka Maritime Centre sijaitsee Kotkassa Katariinan kaupunginosassa Etela-
Kymenlaakson ammattiopiston tiloissa. Koulutuskeskus tarjoaa merenkulkualan tut-
kintoon johtavaa perusopetusta ja alan tdydennyskoulutusta. Keskus tarjoaa tilat ja
keinot merenkulun koulutuksen kehittdmiseksi luentopohjaisesta luokkaopetuksesta

vuorovaikutteiseen kokemusperdiseen oppimiseen.

Modernille simulaattorikeskukselle oli tarvetta. Simulaattoritilat Kymenlaakson am-
mattikorkeakoulun merenkulun toimipisteen ylimmassa kerroksessa Katariinassa oli-
vat ongelmallisen sijaintinsa ohella ahtaat. Laitteisto oli vanhentunutta ja simulaattorin
hyodyntdminen opetuskaytdssé henkilostoresurssien vahyyden vuoksi vajavaista. Ti-
loissa séilytettiin jatkuvasti myos vanhaa kéytosta poistettua laitteistoa. Jatkuvat toi-
mintavirheet rampauttivat sen vahan koulutuksen, jota pystyttiin tarjoamaan. Vanho-
jen simulaattorien hyédyntaminen jéi lahinnd ARPA-kurssin jarjestamisen tasolle ja
tiloissa sijaitsevan luentoluokan kaytélle muun sopivan tilan puuttuessa. Asia oli ollut
nain jo kauemmin ja sité oli yritetty korjata eri keinoin vaihtelevalla menestyksella,
kuten esimerkiksi Mirva Ruokokosken opinnéytetydsté vuodelta 2005 voidaan todeta.
Sen mukaan simulaattorien kayttd on ollut erddnlainen lisd normaalin luentovetoisen

perusopetuksen ohella.

Kymenlaakson ammattikorkeakoulun merenkulun opetustoiminta siirtyi kesélld 2010
Katariinan kaupunginosasta ammattikorkeakoulun Metsolan kampukselle osana Ky-

menlaakson ammattikorkeakoulun ja Eteld-Kymenlaakson ammattiopiston organisaa-
tiojarjestelyja. Etela-Kymenlaakson ammattiopisto keskittdd toimintojaan Katariinaan

ja Kymenlaakson ammattikorkeakoulu Jylpyn ja Metsolan kaupunginosissa sijaitsevil-
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le kampuksille. Simulaattoriharjoittelua varten korkeakouluopiskelijat siirtyvat Metso-

lasta Katariinaan.

Bridge Simulator Network —hanke (BSN) kéynnistyi 1.1.2008 ja sen tavoitteena oli
nykyisen komentosiltasimulaattorin osittainen nykyaikaistaminen ja valtakunnallisen
simulaattoriympaéristojen verkostoitumisen valmistelu. Hankkeen loppumisajankohta
oli 30.9.2010. (EU:n rakennerahastojen hallintajarjestelmé 2011.)

Kotka Maritime Centre on siis BSN-hankkeen tulos. Projektipaallikkond hankkeessa
toimi vuoden 2008 loppuun asti Anne Fransas ja vuoden 2009 alusta Timo Alava.
BSN-hankkeen alkuperdisesta padmaarasta poiketen pystyttiin muutosjarjestelyin
hankkimaan runsaasti lisélaitteistoa, joka pystytéén sijoittamaan valjempiin tiloihin
Eteld-Kymenlaakson ammattiopiston liityttyd hankkeeseen. Lopullinen simulaattori-
keskus tulee sijaitsemaan ammattiopiston tiloissa Lehmustielld, kun tilojen remontti

valmistuu. (EU:n rakennerahastojen hallintajarjestelméa 2011.)

Taman opinndytetyon valmistumisen aikana simulaattorilaitteistot olivat vain osittain
kaytossd. EKAMIN tilojen remontin valmistumiseen saakka simulaattorikeskuksen
laitteistosta suurin osa on varastoituna. Kéytossa on tilapaistiloissa yksi taysi simulaat-

torikomentosilta.

2 TAVOITE JA TUTKIMUSMENETELMAT

Tyon tavoite on tutkia, kuinka uusia simulaattoritiloja laitteistoineen voidaan hyddyn-
t44 osana koulujen opetussuunnitelmien mukaisia kurssisisaltoja unohtamatta meren-
kulun tdydennyskoulutuskursseja seka tarjota toteutuskelpoisia kehitysideoita. Tavoit-
teena on uudistaa ja laajentaa oppilaitosten tarjoamaa simulaattorikoulutusta ottaen
huomioon opintosuunnitelmien tarpeet, uusien simulaattoritilojen tekniset edellytyk-

set, henkiltstoresurssit seka kaytettavat opetusmetodit.

Tietoa tutkimukseen on hankittu kirjallisuudesta, uusien simulaattorilaitteistojen esit-
teistd ja teknisistd manuaaleista, edeltavisté tutkimuksista sisallon analyysill&, haastat-
teluiden ja tiedonantojen avulla seka koulujen opetussuunnitelmista ja kurssisiséalldis-
t4. Laivasimulaattorit ovat standardoimattomia, joten tieteellisesti hankittua aineistoa
tietyn simulaattorityypin eduista verrattuna toiseen opetuksessa ja oppimisessa on vé-

han saatavilla. N&in ollen edelleen tukeudutaan kokemusperdiseen tietoon, simulaatio-
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oppimisen yleiseen teoriaan, jota on tutkittu kattavasti monilla eri aloilla, seké yleises-
ti hyvéksyttyyn suomalaiseen pedagogiseen kaytantdon ottaen huomioon kansainvéli-
set merenkulkukoulutuksen vaatimukset, tarkeimpana STCW-95-sopimus.

3 SIMULAATTORIN KAYTTO KOULUTUKSESSA

Simulaatioita on kaytetty perinteisesti kulkuneuvojen ja laitteiden operaattoreiden
koulutuksessa. Simulaatiot ovat nykyaan niin tarkeita, etta jotkut alat ovat tulleet riip-
puvaisiksi simulaattoreista ja simulaatioista. Esimerkiksi lentdjakoulutus nojaa vah-
vasti simulaattoreiden kayttoon. Haté-, poikkeus- ja laskeutumistilanteita ei ymmarret-
tavasti ole mielekésté kouluttaa oikealla kalustolla, kun otetaan huomioon hinta- ja
onnettomuusriskitekijat. Simulaatioita kdytetddn myos sotilas-, ensivaste- seka laékin-
tdkoulutuksessa. Téallaisessa koulutuksessa on yleensa kyse tilannesimulaatioista; si-
mulaation suorittaja koulutetaan toimimaan tietylla tavoin keinotekoisessa ymparis-
tossd, joka mallintaa oikeaa tilannetta. Armeija on hyodyntényt ja kehittényt tilan-
nesimulaatioita koulutuksessa I&pi historian, sill& sotilaiden kouluttaminen yksin-
omaan kokemuksen kautta on k&ytannollisesti katsoen mahdotonta. Tekninen kehitys
on sallinut kehittaa laitteistoja, joilla sotilaiden vammoja ja joukkotappioita voidaan
mallintaa reaaliaikaisesti. Sotateollisuus on aina ollut yksi tarkeimmista simulaattori-

tekniikan kehittgjista.

3.1 Mitd on simulaatio?

Anthony Rowley kuvailee simulaatiota artikkelissaan ”A simulating idea... The Use
of Simulation in Training” yksinkertaisesti koulutusvélineeksi. Han kayttdd nimen-
omaisesti termid koulutus. Hanen mukaansa simulaatio on suunniteltua tekemista ja
harjoittelu jotakin, mitd ihminen tekee, kun taas oppiminen on jotain, joka tapahtuu.
Ihmiset taas oppivat, kun he harjoittelevat, joten simulaation ké&ytto luo osallistujille
keinotekoisen oppimisymparistén. On monia tapoja, joilla henkil® voi liséta tai muo-
kata tietojaan, taitojaan tai asenteitaan. Simulaation tarkoitus on kouluttaa henkil6a

suunnitellun tehtavén kautta.

Simulaatiokeskeinen koulutus keskittyy opitun soveltamiseen. On eri asia oppia suori-
tettavan asian teoria, ts. tietdd miten jokin asia tehd&én, kuin soveltaa opittuja tietoja ja
taitoja ilman, ettd on harjoitellut sitd ennalta kontrolloidussa ymparistossa. (Rowley,
A. 2009.)
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Simulaatio on keinotekoinen ympéristo, joka on luotu mallintamaan todellisuutta. Si-
mulaation tarkkuus(fidelity) ilmaisee, missd maarin simulaatio onnistuu toistamaan
todellisuutta. Esimerkiksi useimpia nykyaikaisia lentosimulaattoreita voidaan luon-
nehtia korkeatarkkuuksisiksi, “high-fidelity”, eli simulaattorit tuntuvat, kéyttaytyvat ja
nayttévat oikeilta lentokoneilta. Simulaation ei tarvitse olla ylettdmén tarkka ollakseen
tehokas. Roolipelit ovat yleinen simuloinnin matalatarkkuuksinen(low-fidelity) muoto.
Roolipelissa osanottajat toimivat tilanteessa, jossa jokaisella on oma roolinsa. Osanot-
tajille mééaratyt roolit vastaavat yleensé heidan tosieldman rooliaan. Roolipelisimulaa-
tio tarjoaa kuitenkin mahdollisuuden osanottajille toimia tai naytell& muita rooleja,

joissa he eivét oikeasti toimisi. (Rowley, A. 2009.)

3.2 Miksi simulaattorit?

Simulaattorin kéytté opetusvalineend tuo monia etuja perinteisiin opetustapoihin tai
kokemuksen kautta oppimiseen verrattuna. Sotateollisuus ja puolustusministeriét ovat
olleet ensimmaisi, jotka ovat huomanneet simulaatioiden edut koulutuskaytdssa. Ar-
meijat hyodyntavéat toiminnassaan kaikkea ihmisen tuntemaa tekniikkaa. Simulaatto-
reita ja peleja kdytetaan lentokoneiden, laivojen, panssarivaunujen, helikoptereiden ja
muiden kuljetus- tai sotakoneiden mallintamisen ohella joukkojen rekrytointiin, soti-
laiden suorituskyvyn mittaamiseen, tilannehahmotuksen parantamiseen ja jollain ta-
valla l&dhes kaikkeen, missa koulutusta vain kyetaan tarjoamaan.

Viime vuosikymmenen aikana 3D-pelimoottorien suorituskyky ja laitteiston laskenta-
teho on kasvanut huomattavasti. Samaan aikaan tekniikan kayton kustannukset ovat
laskeneet. Kun tekniikasta on tullut tehokkaampaa, halvempaa ja helpompaa kéyttaa,
kouluttajat ja tutkijat koulutuslaitoksissa ovat yhd enemmaén innoissaan. Erityisesti so-
tilasyhteiso on hyvin perill4 eduista, joita visuaalisella mallintamistekniikalla on saa-

tavissa ihmisten suorituskykyyn. (Caspian Learning 2008, 25.)

Simulaatioiden kayton eduista koulutuksessa on jatkuvasti laajentuva tutkimuspohja.
Useat tutkimukset osoittavat, ettd opetussimulaatioiden kaytto vahent&é koulutuskus-
tannuksia, lyhent&& koulutusaikaa, lisda oppijan osallistumista ja parantaa oppimistu-
loksia. (Caspian Learning 2008, 25.)

On kuitenkin my6s olemassa joukko esteitd simuloinnin kayton yleistymiselle. Caspi-

an Learning listaa lukuisia ndista raportissa vuodelta 2008:



12

¢ hallinto ja kontrolli, hierarkkinen jarjestelma

e terminologiakiistat (pelit vs. ILS)

e epédonnistumisen pelko, hierarkiassa ja vertaisten joukossa

e vahva opetuskulttuuri, kouluttajavetoinen oppiminen

¢ lineaarinen koulutus-ylennysputki ilman sivuhaaroja

e sukupolvien valinen kuilu tietojen ja taitojen valilla

e toimintatavat, jotka tukevat opetuksen hallintoa, eivat oppimista

e yksityistdminen johtaa vanhan ohjaajakeskeisen mallin k&yttéonottoon

asiantuntijat ovat muutosta vastaan, koska eivét halua luopua vallasta

Simulointitekniikka on vaikuttanut opetusalan kehitykseen vahvasti, sen edut ovat
selkeitd ja kauaskantoisia. Tarvitaan silti jatkuvaa tutkimustodistelua ja vahvaa joh-
tamista, jotta syvéan iskostuneet muurit opetuskulttuurissa voidaan ylittad. (Caspian
Learning 2008, 6).

Osa esteista on selkedsti ominaisia armeijakoulutukselle (Caspian Learning, 2008, 5).
Vahva hierarkia, epaonnistumisen pelko hierarkiassa sekéa vertaisten silmissé ja line-
aarinen koulutus-ylennysputki ovat normaalissa korkeakouluopiskelussa vieraita asi-
oita. Kouluttajien ei my6skaan tarvitse olla peloissaan vallan menetyksesté. Painvas-
toin, IMO:n mukaan merenkulkualalla kouluttajavetoista opetusta ja asiantuntijuutta
tulisi suosia (IMO, Model Course 1.32, 1). Ohjaajakeskeinen malli ei siis ole negatii-

vinen asia eiké este, kun kyseessé on merenkulkijoiden kurssikoulutus.

Simulaattoriopetus antaa huomattavasti parempia tuloksia opitun sailyttdmisessé ver-
rattuna tavanomaiseen luento-pohjaiseen opiskeluun. Opitun muistamista eli retentio-
ta testataan siten, etté heti koulutuksen jalkeen pidetyn kokeen tuloksia verrataan
myO6hemmin jarjestetyn kokeen tuloksiin. Retentio simulaatio-opetuksen jalkeen on

selkeésti korkeampi, opiskelijat siis pystyvat palauttamaan opitun paremmin mieleen
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kuin tavanomaisen opetuksen jalkeen. Simulaattorilla opetetut henkil6t kertovat myos
olevansa huomattavasti kiinnostuneempia opetuksen aiheesta verrattuna henkil6ihin,

joita opetettiin samasta aiheesta perinteisin metodein. (Experience Builders 2003, 2.)

Simulaatio voi olla tehokkaampi keino kuin tavanomaiset ohjaamisen keinot positii-
visen asennemuutoksen saavuttamiseksi aihetta ja sen tarkoituksia kohtaan. Simulaa-
tiolla saavutetaan tehokkaampi transfer(siirtovaikutus) kuin tavanomaisilla keinoilla.
Se suoriutuu tavanomaisia metodeja paremmin kaikista Kolbin oppimissyklissa ole-
vista nakokohdista. (Experience Builders 2003, 2.)

3.3 Serious games, Immersive Learning Simulations

Serious games, eli vapaasti suomennettuna vakavat pelit, on termi, joka tarkoittaa pe-
lejd, joilla on jokin muu tarkoitus viihdyttdmisen ohella. Kéytannossa nykyaan ky-
seessd on lahes poikkeuksetta oppimiskayttoon suunniteltu reaalimaailmaa mallintava
tietokonepeli eli simulaattori. Termi serious game luo mielikuvia ajanvietepelaamises-
ta eli hyodyttomasta leikkimisestd, joten syntyi tarve termille, joka markkinoisi kon-
septia paremmin. Immersive Learning Simulation (ILS) kuvaa paremmin simulaatio-
ohjelmia ja -pelejé, joita kehitetdén yksinomaan oppimistarkoitukseen. Se ei ole syno-
nyymi termille serious games, vaan pikemminkin tata laajaa termia tdsmentavé termi,
joka ohittaa osan “’peli”-kasitteen joissain yhteyksissd luomasta negatiivisuudesta.
(Caspian Learning 2008, 20.)

Tunnettuja tietokonesimulaattoripeleja ovat esimerkiksi Silent Hunter
-sukellusvenesimulaattori, Ship Simulator -laivasimulaattori, Steel Beasts
-panssarisimulaattori, World of Tanks -online-panssarisimulaattori, lentosimulaattori-
pelit, kuten Microsoft Flight Simulator, sek& autosimulaatiot kuten Gran Tourismo.
Nama kaikki poikkeavat yhdessa merenkulkusimulaattoreista siind, ettd ne on suunni-
teltu viihdekayttoon kuluttajamarkkinoille. Itse oppiminen ei niissd ole etusijalla, vaan
jokin muu pdédmaara, kuten parjadminen pistetilastoissa tai sodan voittaminen. Simu-
laattorin hallitseminen vaatii yleensa huomattavan maarén opiskelua, eli sen oppimis-
kynnys on korkea. Esimerkiksi Microsoft Flight Simulator vaatii pelaajalta lentdmisen
perusteiden hallitsemista, kuten monet muutkin realistiset lentosimulaattorit, ja lento-
koneen saaminen ilmaan simulaattorissa voi osoittautua mahdottomaksi tehtavéksi il-

man ohjeita.
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Microsoft Flight Simulatorin realistisuudesta kertoo paljon se, etté erés lentokapteeni
joutui tilanteeseen, jossa han joko suorittaisi hatalaskun pienelle lentokentalle New
Yorkin Bronxissa, joka sijaitsi 1600 jalkaa Airbus A320 -koneen alapuolella, tai sitten
yrittéisi hatdlaskua Hudson-jokeen. Valttaen mahdollisesti suuremman katastrofin
kapteeni paatti suorittaa hatalaskun jokeen. H&n paatyi pelastamaan kaikki koneen 155
matkustajaa suoritettuaan oppikirjan mukaisen hatalaskun jokeen. Kun tilanne uutisoi-
tiin, kavi ilmi, ettd Microsoft Flight Simulatorin pelaajat olivat harjoitelleet samaa las-
keutumista onnistuneesti jo vuosia, simulaattorilla. (BBC News 2009, Airbus crashes
in New York river; Rowley A. 2009.)

Lentosimulaattorit ovat erittdin tehokkaita ja niita on ollut olemassa kauan. Ensim-
maisten koneellisten lentokoneiden lent&jat harjoittelivat suorittamalla porrastettuja
harjoituksia ennen lentojaan 1900-luvun alussa. Kéytannossé he siis harjoittelivat si-
mulaattorilla. Noista ajoista tekniikka on kehittynyt huimasti. 1960-luvulla tietoko-
neista tuli arkipéivéa. Tietokoneiden kehityksen myota simulaatiotekniikka péaasi ke-
hittym&an. Nykyaikana tietokoneet luovat virtuaalitodellisuuksia, joista lentosimulaat-
torit ovat erinomaisia esimerkkeja. Aivan tavallinen kotitietokone voi muuntua tehok-
kaaksi lentosimulaattoriksi. Se voi ladata verkosta reaaliaikaista séatietoa laskeutumi-
sia varten, silld voi lent&4 tuhansille lentokentille ympari maailmaa, se voi simuloida
useita erilaisia konetyyppej4, silla voi suorittaa lentoja moninpelina ja silla voi keskus-
tella reaaliajassa muiden simulaattorin kayttajien, eli lentdjien, kanssa. Tallainen simu-
laattori kéyttaad oikeita karttoja ja navigoi kéyttaen tyypillisimpié laitteita seka lento-
konemajakoita. Yhdysvaltain 9/11-komissio tuli vuonna 2004 siihen johtopa&atokseen,
etta terroristit, jotka lensivat koneet World Trade Centeriin ja Pentagoniin, olivat kayt-
taneet harjoitteluaikana kotitietokonepohjaisia lentosimulaattoreita. (Rowley, A.
2009.)

Merenkulkualaan liittyvét kuluttajatuotteet ovat Ship Simulator ja Silent Hunter.
Kumpaakin pelisarjaa kehitetddn edelleen ja niissa on tdysin moderni grafiikka ja fy-
siikkamallinnus. Ship Simulator on pelkk& kauppalaivasimulaattori, se ei tarjoa sen
kummempia pddmadria kuin laivan ohjaaminen turvallisesti laituriin tai ajaminen si-
s&an johonkin maailman suurista satamista. Laivoja on valittavana useita pienesté ran-
nikkovartioston pikaveneestd suureen konttilaivaan tai tankkeriin, ja ne kaikki kayt-
taytyvét realistisesti ottaen huomioon alusten koon, koneistojarjestelyt ja muut ohjai-
luun vaikuttavat paadseikat, kuten vallitsevat sédolosuhteet. Pelaaja voi vapaasti kavel-
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I& laivan komentosillalla, vaikka talla ei sinalld&n ole mitddn merkitystd. Kameraa voi
vapaasti pyorittad aluksen ymparilla. Alusta hallitaan nayt6ll& graafisesti esitetyin lai-
van ohjailulaittein, joihin vaikutetaan hiirell& ja ndppéaimistolla. Kayttoliittyma on sel-

ked ja pelin oppimiskynnys on matala.

Silent Hunter on pitkaén jatkunut pelisarja, jossa komennetaan sukellusvenetté seké
sen miehistoa suorittaen erilaisia skenaarioita maailman sodissa, joissa sukellusveneil-
l& oli huomattava rooli merisodankéynnissé. Tarjolla olevia tehtavié ovat esimerkiksi
saattueen pysayttaminen, tietyn aluksen kulun estdminen tai aluksen tuhoaminen, par-
tiointi ja niin edelleen. Lisaksi suoritettavana on yleensa pelin kuvaamassa sodassa oi-
keasti tapahtuneita tilanteita ja tehtdvia. Pelin oppimiskynnys on korkea, kayttojarjes-
telma monimutkainen ja sen realismiasetusta voi vapaasti saatda nollasta tayteen sa-
taan prosenttiin. Taydella realismiasetuksella pelin pelaaminen on taytta tyota. Pelaa-
jan taytyy huolehtia vahtijarjestelyista, miehistosté ja aluksesta, eli suorittaa kéytan-
nossa kaikkia tehtdvid, joita aluksen paallikolle kuuluu, tai hén voi delegoida néité
tehtdvid upseereille, jotka huolehtivat niist4 vaihtelevalla menestyksell& riippuen up-
seerin kokemuksesta ja vireystasosta. Sukellusveneen hallintalaitteet esitetdan graafi-
sesti ja niita kontrolloidaan hiirelld ja nappaimistolla. Pelaaja voi vapaasti liikkua ve-
neen sisélld sek& veneen tahystystornissa. Kameraa voi vapaasti liikutella ympari pe-
limaailmaa tai sen voi asettaa seuraamaan pelaajan venettd tai kohdetta. Kohteita ovat

esimerkiksi sota- ja kauppalaivat, lentokoneet ja torpedot.

3.4 Transfer of Learning, oppimisen siirtovaikutusteoria

Simulaation kaytto opetuksessa perustuu siirtovaikutusteoriaan, jonka mukaan simu-
laatiolla hankittua tietoa ja silla opittuja taitoja voidaan soveltaa tosieldmassé (Na-
tional Research Council 1996, Simulated VVoyages: Using Simulation Technology to
Train and License Mariners, 81). Transfer eli oppimisen siirtovaikutus on yleisesti
hyvéksytty teoria, johon simulaattorikoulutus nojaa. Saatavilla oleva tutkimus tukee
oletusta merkityksellisestd simulaattorissa hankitun tiedon ja taidon siirrosta tosiela-
maén tilanteisiin. (Ruokokoski, M. 2005, 28; National Research Council 1996, 81-82.)

Tavallaan kaikenlainen oppiminen vaatii jonkinasteisen siirtovaikutuksen. Jotta voitai-
siin sanoa, etta oppimista on tapahtunut, on henkildn voitava osoittaa se jalkeenpain.
(Perkins D. & Salomon G. 1992.)
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Siirtovaikutusteoria on yleinen teoria oppimisesta. Sen voidaan katsoa olevan tarkein
teoreettinen kasite simulaattorikoulutuksen takana. Transfer-teoria jaetaan kasitteisiin,
jotka kasittelevat siirtovaikutuksen erilaisia ilmenemismuotoja. Simulaattorikoulutuk-
sen ja simulaatiolla oppimisen kannalta tarkeimmat naista ovat positive transfer ja

near transfer.

Kun oppiminen toisessa asiayhteydessa parantaa suoriutumista toisessa, katsotaan ky-
seessé olevan positive transferin, myonteisen siirtovaikutuksen. Near transfer tarkoit-
taa siirtovaikutusta toisilleen samankaltaisissa asiayhteyksissa, esimerkiksi opiskelijat
suoriutuvat kokeessa tehtévistd, joita he harjoittelivat ennen koetta. Positive transferin
vastakohta on negative transfer, jolloin oppiminen yhdessé asiayhteydessa vaikeuttaa
suoriutumista jossain toisessa. Tutkimuksissa on todettu, ettd jatkuva oppiminen
myonteisen siirtovaikutuksen avulla asiayhteydessa ennen pitkaa kumoaa Kielteisen
siirtovaikutuksen rampauttaman tiedon tai taidon. Vastakohta near transferille on far
transfer, joka viittaa siirtovaikutukseen ndenndisesti toisilleen vieraiden asiayhteyksi-
en vélilla. Far transferia voi olla vaikea tai mahdoton néytt&4 toteen, koska kyseessa

on yleensd huomattavasti abstraktimpi asiayhteys. (Perkins D. & Salomon G. 1992.)

3.5 Simulaattorityypit

Fyysinen ymparist, jossa transfer tapahtuu, koostuu laitteistoista, ohjelmistoista ja
niiden tuottamasta visuaalisesta seka fyysisestd ymparistosté ja simuloiduista olosuh-
teista. Fyysinen ymparisto ja sen tarjoamat mahdollisuudet vaihtelevat huomattavasti
simulaattoreiden kesken. Toisin kuin kaupallisten lentosimulaattoreiden vahvasti ja-
sennellyssa maailmassa, jossa simulaattoreilla on tarkasti maaritellyt luokitukset, tek-
niset maaritelmat ja standardit, on merenkulkuteollisuus vasta nyt kehittdmassa stan-
darditerminologiaa madrittelemaén simulaattoreitaan. Koko alan kattavia standardeja
ei ole vield otettu kayttoon. Talla hetkelld ei ole tarkoitus siséllyttdd simulaattoreiden
teknisid mééaritelmia IMO:n ehdottamiin muutoksiin jotka koskevat STCW-
vaatimuksia. STCW kuitenkin maarittelee simulaattoreiden suorituskykystandardit,
joilla simulaattorien ké&yttod merenkulkijoiden ammatillisessa kehityksessa ja sertifi-

oinnissa voidaan yhtendistaa. (National Research Council 1996, 38.)

IiImailussa visuaalisten lentosimulaattoreiden kehitys on suorassa yhteydessa itse len-
tokoneiden kehitykseen. Niitd ei muokata vastaamaan erilaisia runkotyyppeja tai lait-

teistokokoonpanoja, jotta ne sallisivat koulutusta eri runkotyypeille. Tdmén kdytannon
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mahdollistaa suuri maara samankaltaiseen runkotyyppiin perustuvia koneita, joita len-
toyhtitt operoivat. Vastakohtaisesti komentosiltasimulaattoreita kehitetadan taysin itse-
naisesti laivoista riippumatta ja niitd kdytetadn rutiininomaisesti eri runkotyyppien ja
-kokojen kouluttamisessa. Kaupallisista lentokonesimulaattoreista poiketen merenkul-
kuun liittyville simulaattoreille ei ole mitdén alakohtaisia standardeja. (National Re-
search Council 1996, 64-65.)

Merenkulkusimulaattorit kehittyivét kahta rinnakkaista ja toisiaan tdydentavaa kehi-
tyspolkua pitkin: fyysiset mallit ja tietokonepohjaiset simulaattorit (National Research
Council 1996, 39-40). Miehitetyt, fyysiset mallit ovat pienoismalleja laivoista. Mallit
asettavat koulutettavan oikeaan ymparistoon, tosin muunnetussa mittakaavassa ja no-
peutetussa ajassa. Koulutettava on joko itse mallin siséll& ohjailemassa tai ohjaa mal-
lia radio-ohjauksella. Mallit tarjoavat mittakaavassa laheisesti oikeaa laivaa muistutta-
van ympariston, joskin tuulen vaikutus on yleensa liioiteltu. Lisaksi ajan kulku ei
yleensé vastaa todellisuutta, koska pienoismalli liikkuu ja vastaa ohjailukaskyihin no-
peampaa kuin laiva. Laivatyypeissa, joita fyysisilla malleilla voidaan mallintaa, on ra-
jansa, kun otetaan huomioon mallinnettavan aluksen pienoismallin koon vastaavuus
laivan oikeaan kokoon ja sitd ympardivaan vesimassaan. Erityisesti on otettava huo-
mioon aluksen koko ja aikaskaala, kun harjoitus yritetdan saada vastaamaan oikean
elamén tilannetta ja niitd kykyja, joita koulutettavalta tassé tilanteessa vaadittaisiin.
Miehitettyja malleja kdytetadn padasiassa kokeneiden merenkulkijoiden koulutukses-
sa. Heilla on tarvittavaa kokemusta toimimisesta oikeissa tilanteissa, jotta he pystyvat
mukautumaan koulutusympéristoon, omaksumaan opitut asiat ja soveltamaan niité to-
sielaman tilanteissa. (National Research Council 1996, 48-49.) Kotka Maritime Centre
ei néilla nakymin hyddynna miehitettyihin malleihin perustuvia simulaatioita, vaan
simulaattorikeskus kaytt&a taysin tietokonepohjaisia simulaattoreita. Miehitettyihin
pienoismalleihin perustuva simulaattori vaatisi allastilat, jotta sitd voitaisiin hyddyntaa
ymparivuotisesti Suomen olosuhteissa. Tama vaatisi huomattavat resurssit pelkastaan
tilojen rakentamiseen ja yllapitoon. Aikoinaan koulujen viel& ollessa valtion omistuk-
sessa merikapteeniopiskelijat k&vivét usein Puolassa harjoittelemassa miehitetyilla

malleilla.

Merenkulkuteollisuudessa simulaattorien jaotteluun ja luokitteluun kéytetty termino-
logia vaihtelee huomattavasti. Kansainvélinen merenkulkujérjesto on ehdottanut simu-

laattorien jakamista neljaan kategoriaan. Kategorian yksi simulaattoreita kutsutaan
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nimelld Full mission. Ne pystyvét taydellisesti simuloimaan navigointikomentosillan
toiminnot, kuten vaativat ohjailutoimenpiteet seka navigoinnin kapeilla vesivaylilla.
Kategoria kaksi on nimeltdan Multi-task. Nama simulaattorit pystyvat samaan kuin
kategorian yksi simulaattorit, mutta eivat pysty mallintamaan vaativia navigointitoi-
menpiteitd ahtailla vaylilla. Kategoria kolme on Limited task, joka pystyy mallinta-
maan ympaéristod yhdelle aistille, kuten jos navigoitaisiin pelkastaan instrumenttien
varassa. Esimerkiksi tutkasimulaattori on Limited task —laitteisto. Neljanten& on ovat
Special task —laitteistot. Ne ovat yksittaisia komentosillan laitteita mallintavia simu-
laattoreita tai simulaatioita tai rajoittunutta navigointitilanteen mallinnusta tarjoavia
simulaattoreita, joissa kayttaja tarkkailee tilannetta simulaatioympériston ulkopuolelta.
Esimerkiksi tietokoneen ruudulla pyoriva lintuperspektiivista kuvattu navigointitilan-
ne simulaatio-ohjelmassa on Special task —kategoriaan kuuluva simulaattori. (National
Research Council 1996, 39.)

Manned

Scale Models

Remote Control
Models

Marine Category |
Simulators Full Mission

Category Il
Multi-Task

Computer-
Based

Simulators

Category I
Limited Task

Category IV
Special Task

Kuva 1. Merenkulkusimulaattoreiden tyypit ja jaottelu kategorioihin (National Research
Counil 1996, 41). Nykyaikaiset simulaattorit ovat lahes poikkeuksetta tietokonepohjaisia

simulaattoreita. KMC:n komentosiltasimulaattorit ovat tyyppid Full mission.
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4 SIMULAATTORIKOULUTUKSEN SUUNNITTELU JATOTEUTUS

4.1 International Maritime Organization Model Courses

Kansainvélinen Merenkulkujérjesto on julkaissut sarjan mallikursseja avustaakseen
merenkulun koulutusta tarjoavia laitoksia ja opetushenkilokuntaa jarjestdmaan ja luo-
maan uusia koulutuskursseja tai parantamaan ja paivittdmaan olemassa olevaa koulu-
tusmateriaalia koulutuksen tason parantamiseksi. Mallikurssien ei ole tarkoitus tarjota
kattavaa opetuspakettia, eiké niiden ole tarkoitus korvata millaan tavalla kurssin oh-
jaajan tietotaitoa. Kurssin ohjaajan tietojen ja taitojen tulee olla avainasemassa koulu-
tettaessa oppilaita. Koulutusjarjestelmat ja merenkulkualalle koulutettavien kulttuuri-
tausta vaihtelevat huomattavasti maiden valilla. Mallikurssit on suunniteltu siten, etta
osallistujien aloitustaso voidaan maérittaa yleispatevasti, seka tarvittavat tiedot ja tai-
dot, jotka on hallittava, tulevat esille selkeésti, jotta IMO:n konventioiden ja niihin
liittyvien suositusten mukaiset tekniset edellytykset tulevat taytetyiksi. (IMO, Model
Course 1.32, 1)

Guidance on the Implementation of IMO Model Courses on opas mallikurssien ylei-
sestd soveltamisesta koulutuskéayttoéon. Se on julkaistu IMO:n mallikurssiprojektin yh-
teydessad. Mallikurssiprojekti aloitettiin, jotta voitaisiin saavuttaa yleinen koulutuksen
vahimmaistaso lapi maailman. (IMO, Guidance on the Implementation of IMO Model
Courses, 1988, 14.)

Jokaisen kurssin lopputulos riippuu vahvasti siitd, kuinka paljon vaivaa kurssin val-
misteluun on kaytetty. Vaikka IMO:n mallikurssipaketti on tehty mahdollisimman kat-
tavaksi, on joka tapauksessa tarkeéd, etta kurssin valmisteluun varataan aikaa ja voi-
mavaroja. Valmistelu ei koske pelkastaan kurssin ohjaamista ja organisointia, vaan
myd6s kurssimateriaalin valmistelua. (IMO, Guidance on the Implementation of IMO
Model Courses, 1988, 5.)

IMO:n mallikurssipaketti kattaa kaiken koulutuksen, mitd Kotkassa pystytddn meren-
kulun saralla tarjoamaan. Simulaattorikursseja suunniteltaessa tulee aina perehtya
IMO:n ja STCW-95 -yleissopimuksen vaatimuksiin kurssisisallostg, jotta opetuksen
taso vastaa kansainvélisid standardeja. Tama kay katevasti mallikurssien avulla.

KMC:n simulaattorikeskuksen laitteisto on kehittynyttd, joten mallikursseja KMC:ss&
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tarvitsee kéyttaa vain viitteellisesti. Taysin uusien simulaattorikurssien luomiseen

mallikurssit tarjoavat kuitenkin erinomaisen pohjan.

4.2 Simulaattorikoulutuksen rakenne

Pelkké simulaattoreiden ja kokeneiden kouluttajien olemassaolo ei takaa tehokasta
simulaattorikoulutusta tai oppimistuloksia. Ollakseen tuloksellisia simulaattoriresurs-
sien tulee vastata oppimistavoitteita. Jos simulaattorikoulutus nahdaén tarpeelliseksi
koulutustavoitteiden saavuttamiseksi, tulee simulaation tarkkuus ja taso méarittaa (Na-
tional Research Council 1996, 74-75). KMC:n tapauksessa simulaation tarkkuudesta
tai tasosta ei tarvitse tinkia, koska kaikki paasimulaattorit ovat Full mission —

tyyppisi&; ne takaavat parhaimman nykyaikana saavutettavan simuloinnin tason.

Simulaattorikurssin opetussuunnitelma siséltaa tyypillisesti seuraavia asioita (National
Research Council 1996, 76):

kurssin tavoitteet

e osallistujat, kuvaus ja maara

o osallistujien koulutuksellinen ja ammatillinen taso

e kurssin rakenne

e aikataulu

o yksittéisten simulaattoriharjoitusten suunnittelu

e simulaattoriharjoitusten sisaltd

e simulaattoriharjoitusten tavoitteet

¢ ohjeet koulutushenkilokunnalle harjoitusten ja debriefingin suoritustavoista

e osallistujien arviointiperusteet, mikali tarpeellista.
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Kurssi siséltad yhden tai useamman harjoituksen riippuen kurssin opetustavoitteista.
Harjoitusten méaara riippuu kurssille osallistujien méarésta. Kokemus on osoittanut, et-
té harjoittelu on tehokkaimmillaan, kun yhden Full mission —komentosillan miehitys

on maksimissaan nelja henkiléa (IMO, Model Course 1.32, 6).

On tarkead, ettd kokenut henkild, mieluiten joku, jolla on kokemusta kurssi- ja opinto-
suunnitelmien kehittdmisestd, toteuttaa kurssin. Lisdhenkilokuntaa, kuten opettajia,
ohjaajia tai luennoitsijoita, voidaan tarvita, jotta kurssi olisi mahdollisimman tuloksel-
linen. Kurssin toteuttamiseen osallistuva henkil6kunta on asianmukaisesti perehdytet-
tava kurssin tavoitteisiin ja kurssin kannalta oleellisiin asioihin. (IMO, Guidance on
the Implementation of IMO Model Courses, 1988, 7.)

Koulutettavien ammatti- ja osaamistaustoissa ja ikarakenteessa on suurta vaihtelua.
Ryhméssa voi olla vasta opiskelunsa aloittaneita nuoria, peramiehia, paallikoita tai
luotseja ja satamajohtoa. Tdma jakauma koulutettavien joukossa vaikuttaa tehokkaan
koulutusohjelman laadintaan, koska huomioon taytyy ottaa koulutettavien erilaiset
koulutustarpeet. Ne voivat vaihdella aloittajatasosta kertauskoulutukseen, tiettyjen sa-
tama- ja alustyyppien perehdytyskoulutukseen ja patevyyskirjojen uusintaan. Naista
syista simulaattorikoulutus on hyodyllisimmillaén, kun sitd kehitetaén jarjestelmalli-
sesti. (National Research Council 1996, 71.)

KMC:n ollessa kyseessé koulutettavan ryhmén suunnittelussa on otettava huomioon
KyAMK:in ja EKAMIn kurssien opiskelijamaarat. Suurin ongelma ryhman suunnitte-
lussa ovat osallistujaméaarat. Kursseille voi osallistua yli kaksikymmenta opiskelijaa.
Tallgin kaikki eivat mahdu harjoittelemaan yhté aikaa laitteistojen rajallisen méarén
takia. Tilannetta voidaan kompensoida osoittamalla samalle tydasemalle tai simulaat-
torille useampia opiskelijoita tai jakamalla harjoituskertoja siten, ettd osa koulutetta-
vista suorittaa muita tehtavié toisten harjoitellessa simulaattorissa. KMC:ssé jarjestet-
tdvén simulaattorikoulutuksen osanottajien osaamistaustassa vaihtelua on vahan, joten
sen merkitys on pieni. Ryhmat koostuvat ldhes aina osaamistaustaltaan samankaltai-
sista henkildistd. Ryhman suunnittelussa tulee kayttaa asiantuntevan simulaattorikou-

luttajan osaamista ja IMO:n mallikurssien mukaisia ohjeita.
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Ensure Instructor
Quality/Expertise
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Overall Training Aim

Define Training
Objectives

Consultation with
Shipping Company

Prepare Detailed
Scheme of Work

Define Training
Methods

Develop Performance
Criteria

Validate
Simulator

Training Program

Transfer of
Skills

The
Real Operation

Kuva 2. Esimerkki simulaattorikoulutusohjelmasta (National Research Council 1996, 69).
Kaaviossa esitetty ohjelma on suunniteltu kaupallisiin tarkoituksiin. KMC:n tapauksessa

kouluttajan osaamisen varmentaminen ei ole tarpeellista.

Mirva Ruokokoski esittelee opinndytetydnsa yhteenvetona (2005, 74-82) mallin meri-
kapteenikoulutuksen simulaatiomahdollisuuksista Kymenlaakson ammattikorkeakou-
lussa. Malli on kehitetty vanhalle simulaattorikalustolle. Sen perusajatuksena oli simu-
laattoreiden maksimaalinen hyédyntdminen huomioiden silloiset rajoitukset simulaat-
torikalustossa. KMC:n simulaattorikalusto on huomattavasti kehittyneempéé kuin
KyAMK:n vanha kalusto. Ruokokosken malli ei kuitenkaan vaatimuksiensa puolesta
ole taysin vanhentunut. Se voi toimia runkona, kun KMC:lle ruvetaan kehittdmaan

simulaattorikoulutusjarjestelmaa.
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4.3 Simulaattoriharjoituksen rakenne

Tehokas simulaattoriharjoitus on suunniteltu ja sen toteuttamisvaiheeseen kuuluu
kolme tdrke&& osaa: briefing, itse harjoitus ja debriefing (Ruokokoski, M. 2005, 61).
Harjoitusta suunniteltaessa on otettava huomioon harjoituksessa tarvittavat taidot,
koulutettavien lahtotaso eli onko koulutettavilla riittdvat taidot ja pohjatiedot harjoi-
tuksesta suoriutumiseen (IMO, Guidance on the Implementation of IMO Model Cour-
ses, 1988, 6).

Ennen harjoitusta se tulee suunnitella hyvin. Harjoitussuunnitelmasta tulee kayda ilmi
oppimistavoitteet, miten niihin paéastaan ja mita koulutettavan tulee osata harjoituksen
jalkeen (Ruokokoski, M. 2005, 62). Suunnitelmassa tulee olla myos seuraavat tiedot:
simulaattorin tyyppi (KMC:n kaikki simulaattorit ovat Full mission —tyyppisid), maan-
tieteellinen viitekehys, kaytettava alustyyppi, harjoituksen rakenne, harjoituksen kesto
seka briefing- ja debriefingmenetelmét (National Research Council 1996, 76). Na-
tional Research Council listaa suunnitelman sisaltéon myos kustannustehokkuuslas-
kelman ja luotettavuusvaatimukset. Simulaattoriharjoittelu KMC:ssa tulee olemaan
merenkulun koulutuksen osana, joka on lahtokohtaisesti ilmaista, jolloin kustannuste-
hokkuutta ei tarvitse arvioida. Full mission —simulaattorissa harjoituksen luotettavuus,

eli miten se vastaa oikean eldman tilannetta, on koettavissa koko harjoituksen ajan.

Ennen ensimmaistd harjoituskertaa on koulutettaville jarjestettdvéd mahdollisuus tutus-
tua simulaattoritiloihin ja laitteistoihin seka niiden toiminta- ja kdyttdperiaatteisiin,
seka simulaattorijarjestelmén mahdollisuuksiin ja rajoituksiin (Ruokokoski, M. 2005,
64). On erittéin tarkeéd, ettd osallistujat osaavat kayttaa simulaattorin ohjaimia ja tie-
tavat, mista laitteistot 16ytyvéat simulaattorissa. Ndin véltetaan tilanteet, joissa koulu-
tettava tietda tarvittavat toimenpiteet, mutta ei pysty niitd suorittamaan, koska ei tieda,
kuinka laitteistoa hallitaan tai mista tarvittavat laitteet, sd&dot tai asetukset [0ytyvat.
KyAMKissa on tekeill& opinnéytetyd, jonka padmaara on luoda simulaattorikeskuksen
kayttopas (Alava Timo, henkildkohtainen tiedonanto 14.4.2011).

Briefing

Briefing on harjoituksen alkuperehdytys. Sen aikana opiskelijat perehdytetdén harjoi-
tusympéristoon, heille kerrotaan, mita harjoitus kasittelee, mita harjoituksessa on teh-

tava ja mité vélineitad heilld on kéytossdan (Ruokokoski, M. 2005, 63). Briefingissa
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koulutettaville tehdaan selvéksi harjoituksen tavoitteet. Harjoitukseen osallistujille on
tehtdva mahdollisimman selvéksi harjoituksen kulku (Ruokokoski, M. 2005, 64). On
varmistuttava, ettd osallistujille muodostuu mahdollisimman selked kuva harjoituksen
lahtdtilanteesta, mihin kuuluvat vallitsevat sadolosuhteet, maantieteellinen sijainti,
aluksen koko ja tyyppi, aluksen ohjailu- ja propulsio-ominaisuudet seka mahdolliset

puutteet, kuten vialliset laitteet tai alukselle koituneet vahingot.

Simulaattoriharjoitus

Harjoituksen aikana kone- tai komentosiltaryhman on itsendisesti suoriuduttava har-
joitukselle asetetuista tavoitteista. Koulutuksen ohjaaja, simulaattorikouluttaja tai val-
vova opettaja, seuraa harjoituksen kulkua ohjaajan pisteeltd. Ohjaaja voi myos itse
osallistua kone- tai komentosiltaryhmaén aluksen paallikon tai opettajan roolissa, kun
kyseessa on kokematon ryhmé. Héan voi myds osallistua ryhmén tydskentelyyn neu-
vonantajan tai valvovan opettajan roolissa, jos kokee siita olevan suurempaa hyotya
kuin ohjaajan passiivisesta, valvovasta roolista. Harjoituksen alettua aluksen turvalli-
nen kulku on paallikon ja komentosiltaryhman vastuulla ja harjoitus onnistuu tai epa-
onnistuu riippuen heidén suoriutumisestaan. Suorituksen aikana ohjaaja valvoo simu-
laation ymparistdasetuksia, kommunikointia ja ryhmén tydskentelya ohjaajan pisteel-
t4. On tarke&d, ettd suorituksen aikana harjoitukseen ei tuoda ennalta suunnittelemat-
tomia elementtejd. Ne vaaristavat harjoituksen tulosta. Ohjaajan on myds seurattava
tarkasti ryhman tekemia virheitd, jotta niitd voidaan kasitella debriefingin aikana.
NTPro 4000:ssa on sisaanrakennettu mahdollisuus tallentaa kaikki harjoituksen para-
metrit, kuten vallitsevat sddolosuhteet, aluksien kulkureitit, radioyhteydenpito ja niin
edelleen. Simulaattoriharjoituksen ohjaaja voi tehdd merkint6ja ohjelman tallentamiin
lokitietoihin, jolloin debriefingin pitdminen helpottuu. (National Research Council
1996, 78; Transas 2006, 48.)

Debriefing

Viimeinen ja erittéin tarked osa simulaattoriharjoitusta on debriefing. Se pidetééan, kun
harjoitus on kokonaisuudessaan paattynyt, onnistui koulutettava ryhmé saavuttamaan

tavoitteensa tai ei. Harjoituksen alkuperdistavoitteet kerrataan, minka jalkeen kaydaan
lapi, saavutettiinko ne ja mika oli harjoituksen loppuratkaisu. Mahdolliset piilotetut li-
sétavoitteet tuodaan julki ja ne késitelld&n kuin alkuperéiset tavoitteetkin. Simulaatto-

rin nauhoitus harjoituksesta voidaan purkaa ja analysoida sen perusteella kone- tai
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komentosiltatiimin toiminta. Debriefingisséd on myds keskusteluvaihe, jossa harjoituk-
seen osallistujat, niin ohjaaja kuin koulutettavatkin, voivat kommentoida harjoituksen
tulosta, tekemi&an virheita tai muita harjoituksen kannalta olennaisia tapahtumia tai
toimia. Keskustelua voi johtaa ohjaaja tai koulutettavat itse. Kokemattoman ryhman
ollessa kysymyksessa on parempi, etté keskustelua johtaa harjoituksen ohjaaja, jotta

véltytdan ajautumasta epéolennaisuuksiin. (National Research Council 1996, 80.)

Jos debriefing-keskustelua johtaa joku koulutettavista, on ohjaajan ennen harjoitusta
maaréattava joku koulutettavista tarkkailijaksi. Han aloittaa keskustelun tarkastelemalla
harjoituksen kulkua Kriittisesti ja esittamalla kysymyksia; mik& meni oikein ja missa
voidaan parantaa? Tarkoitus on antaa koulutettaville mahdollisuus ndhd&, miksi jotkin
asiat epdonnistuivat ja miksi joissakin onnistuttiin. Ohjaaja osallistuu keskusteluun
kommentoimalla ja kritisoimalla koulutettavien ndkemyksia. Vapaan keskustelun lo-
puksi jokainen koulutettavan ryhmén jasen kommentoi harjoitusta, minka jalkeen oh-
jaaja lopettaa keskustelun ja kéy lapi tarkeimmat esiin tulleet seikat. (National Re-
search Council 1996, 80.)

Keskustelulla, jota ohjaa yksi koulutettavista, on huomattavia etuja. Esiin tullut kriti-
sointi hyvéksytadan helpommin, koska sen katsotaan tulevan vertaisilta, jopa vanhem-
pien ja nuorempien koulutettavien kesken. Tama tapa rohkaisee koulutettavia veta-
maan omat johtopadtoksensa ja arvioimaan omaa suoriutumistaan, havaitsemaan omat

vahvuutensa ja heikkoutensa. (National Research Council 1996, 80.)

Kotka Maritime Centre on moderni simulaattorikeskus, mutta se ei poista harjoituksis-
ta suunnittelun tarvetta. Harjoituksen briefing, itse harjoitus, ja erityisesti debriefing
ovat tarkeit& harjoituksen onnistumiselle ja harjoituksesta saatavalle hyodylle.

5 KOTKA MARITIME CENTREN TILAT, SIMULAATTORIT JA LAITTEISTOT

5.1 Kotka Maritime Centren simulaattoritilat

Simulaattoritilat tulevat sijaitsemaan Kotkassa Pookinméelld, Eteld-Kymenlaakson
ammattiopiston tiloissa, sekd Metsolassa, Kymenlaakson ammattikorkeakoulun meri-
radioasemalla. Ammattiopiston tilojen pohjakaaviossa on tilat kolmelle komentosil-
tasimulaattorille, konehuonesimulaattorille, luokkatilalle ja oleskelutilalle. Piirrokses-

sa on myo0s useita tiloja, joiden kéyttétarkoitusta ei ole vield maaritetty [liite 1]. Tiloi-
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hin tulee todennakdisesti nesteterminaali- ja VTS-simulaattorit (Alava Timo, henkil6-
kohtainen tiedonanto 14.4.2011).

Rakennus, jonka pohjakerrokseen simulaattoritilat tulevat, on remontoitavana. Kéayt-
toon on jarjestetty véaliaikaisesti tiloja Eteld-Kymenlaakson ammattiopiston varsinai-
sista tiloista. Opinndytetydn valmistelun aikaan tdydessa toiminnassa oli yksi komen-
tosiltasimulaattori ja ohjaajan tyopiste sekd kahdeksan tytaseman konehuonesimulaat-
tori. Tdman vuoksi simulaattorikeskuksen tayttd toimintakykya ei paasty kéytannossa

testaamaan.

Luokkatilan sijainti samoissa tiloissa itse simulaattoreiden kanssa on tarke&a harjoitus-
ten briefingin, debriefingin seka simulaattorikurssien puitteissa annettavan muun ope-
tuksen kannalta. Vanhoissa simulaattoritiloissa ammattikorkeakoulun neljannessé ker-
roksessa oli myos luokkatila. Ongelmina tassé luokkatilassa olivat tilojen koko, sinne
mahtui vain pienia ryhmid, seké audiovisuaalisten opetuslaitteiden puute, kuten tieto-
koneiden ja projektorien. Opetus ja esimerkit hoidettiin tussitaulun ja piirtoheittimen
avulla. Ndamé keinot ovat riittdvia esimerkiksi ARPA-kurssin jarjestamiseen, jolloin
ryhmékoot ovat olleet hallittavissa ja opetus on voitu jarjestaa tuloksellisesti perintei-

sin keinoin.

Modernin luokkatilan sijainti simulaattoreiden vélittdmassa l&heisyydessé antaa monia
mahdollisuuksia. Taydennyskoulutuskursseja voidaan jarjestéa siten, ettd kaikki toi-
minta tapahtuu simulaattorikeskuksen tiloissa. Tarvetta siirtymiselle kampukselta toi-
selle tai rakennuksesta toiseen ei enéé ole, jolloin aikaa voidaan kéyttaa tehokkaam-
min. Kurssille osallistujien ei tarvitse kayttaa aikaa useiden paikkojen paikantamiseen
mahdollisesti tuntemattomasta kaupungista. Luokkatilaa voidaan myos kayttaa erik-
seen, jolloin komentosiltasimulaattorit jadvat vapaiksi. Tilat erottaa kaytava, jolloin

héiritsevaa lapikulkua syntyy véhan [liite 1].

Taydennyskoulutuskurssit jarjestettiin aikaisemmin ammattikorkeakoulun merenkulun
toimipisteen auditoriossa. Simulaattoreita néill& kursseilla hyddynnettiin vahaisesti

ryhmakokojen ja vanhojen simulaattoreiden kayttdon liittyvien ongelmien vuoksi.
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5.2 Transas Navi-Trainer Professional 4000

NTPro 4000 on laitteisto- ja ohjelmistopohjainen Full mission -komentosilta-
simulaattori, joka toimii verkossa erillisen normaaliin poytatietokoneeseen pohjautu-
van kouluttajan paatteen kanssa. Seké laitteiston ettd ohjelmiston rakenne on erittain
modulaarinen, joten uusien osien lisdédminen ja kokoonpanon muuttaminen tarvittaes-
sa on melko yksinkertaista. (Transas 2006, Navi-Trainer 4000. General Description of

Navigational Simulator System, 15.)

Laite sopii kaytettavéaksi vahtiperdmiesten, paallikoiden, luotsien ja laivastoupseerien
koulutuksessa kauppa- kalastus-, ja sota-aluksilla seka helikoptereilla ohjelmiston ja
laitteiston kokoonpanon mukaisesti. Lisaksi laitteella on mahdollista lisdosien kanssa
antaa DP-patevyyskirjaan oikeuttavaa koulutusta. (Transas 2006, 15, 46, 129-141.)

Simulaattori mahdollistaa lahes kaikkien komentosillalla tapahtuvien vakio-, erikois-
ja hatatoimenpiteiden harjoittelun mukaan lukien STCW 95 A-II - arviointitaulukon
osissa 1.1 — 2.10 mainitut toimenpiteet. Tdmé& on mahdollista realististen aluksia ja
muita liikkuvia kappaleita sek& ymparoivaa vettd, ilmaa ja pohjanmuotoja kuvaavien
matemaattisten mallien avulla. T&man vuoksi simulaattori voidaan luokitella Det
Norske Veritaksen luokkaan A. (Transas 2006, 15, 18-20.)

Rakenne ja toiminta

Simulaattoria on erittdin helppo muunnella ja paivitta, silla se koostuu PC-pohjaisista
tietokoneista, jotka on yhdistetty verkkoon ja realistisen kayttéliittyman luoviin erilli-

siin hallintalaitteisiin. Lis&ksi verkkoon voidaan lisatd uusia tyopisteitd seka ohjelmis-
tomoduuleita ja poistaa tai muuttaa viallisia ja vanhentuneita pisteitd useimmissa ta-

pauksissa ilman, etta verkon toiminta siita kérsii. (Transas 2006, 26.)

Oikein kytkettyna koko laitteisto on mahdollista kdynnistda keskitetysti kouluttajan
paatteeltd, liséksi kouluttaja voi sulkea mink& tahansa muun osan simulaattoriohjel-
mistoa paitsi itse matemaattisen mallin, johon muut ohjelmiston osat pohjautuvat, kat-
kaisematta kdynnissa olevaa harjoitusta. Ohjelmistoon kuuluu myos diagnostiikkaoh-
jelma, joka automaattisesti etsii toistensa kanssa ristiriidassa olevia ohjelmia ja pyrkii
korjaamaan ongelmatilanteita néin parantaen ohjelmiston vakautta. (Transas 2006,
26.)
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Muokattavuus

Jokainen jarjestelman tietokone kayttad omaa laskentatehoaan hyvéksi ajaessaan si-
mulaatio-ohjelmistoja, samalla useita ohjelmistoja voidaan ajaa samassa tietokoneessa
sen muistin ja laskentatehon puitteissa. Kaikki ohjelmistot on myos tallennettu jarjes-

telman palvelimelle. (Transas 2006, 16.)

Hankkimalla uusia tietokoneita ja ohjelmistomoduuleja on jarjestelmad mahdollista
laajentaa ja paivittaa erittain pitk&an. Laitteistoon on myos saatavilla huomattava maa-
ré todellisia hallintalaitteita muistuttavia lisdosia, jotka on monimutkaisimpia laitteita

lukuun ottamatta helppoa asentaa sithen myohemmin. (Transas 2006, 16.)

Mikali saatavilla on muita simulaattoreita, kuten konehuone-, meriradio-, kalastus-,
VTS-, lastinkasittely- ja nesteterminaalisimulaattori, on ne mahdollistaa yhdistaé kes-

kenédan yhtendisia laaja-alaisia harjoituksia varten (Transas 2006, 17).

Simulaattorin ollessa asennettuna simulaattorikeskuksessa on se mahdollista yhdistaa
internetiin. TallGin voi simulaattorin diagnostiikkaohjelma automaattisesti paivittaa ja
korjata ohjelmistossa esiintyvid virheité sekd asiantunteva korjaaja etakayttaa sita.
(Transas, 2006, 17.)

Ohjelmistoon kuuluu myds muokkausohjelma, joka mahdollistaa mm. karttojen seké
alusten ja satamarakenteiden kolmiulotteisten mallien muokkauksen. Tdma avaa mah-
dollisuuksia ruoppaustdiden ja uusien laiturirakenteiden simulointiin suunnitteluvai-
heessa. (Transas 2006, 17-18.)

Komentosillan osat ja niiden asettelu

Ohjauslaitteet, mittarit ja instrumentit on aseteltu simulaattorin komentosillalla ohja-

uskonsoleihin samalla tavalla kuin todellisissa komentosilloissa (Transas 2006, 20).

Propulsiolaitteiden hallintaan on ké&ytdssa kaksi telegrammia sekd ohjaimet keula- ja
perdpotkureiden hallintaan; ohjelmisto saataé hallintalaitteista tarvittavat toimimaan
sen mukaan, minkalaisen aluksen malli on harjoituksessa kéytdssa. Toisenlaisten pro-

pulsiojarjestelmien, kuten Azipod-, jetti- ja Voith-Schneider -jarjestelmien kéytén har-
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joitteluun on mahdollista asentaa myds muunlaisia kolmannen osapuolen valmistamia
hallintalaitteita. (Transas 2006, 20.)

Apukoneistoista harjoitusten kannalta mahdollisesti tarpeellisia ovat komentosiltaan
sisdllytetyt hallintalaitteet kahdelle apukoneelle seka ruorikone-, palo- ja pilssipum-
puille. Virranjakelua on myds mahdollistaa séataa apujérjestelmien, valojen ja apuva-

lineiden valilla harjoiteltaessa sdhkdongelmatilanteita. (Transas 2006, 21.)

N&kyma komentosillalta pyritdan toteuttamaan mahdollisimman laaja-alaisesti usean
nayton tai levean valkokankaan avulla. Nakymaé voidaan muuttaa joka suuntaan, mika
on tarpeellista mm. kun on oltava tarkka nakyma laiturista ja aluksen sivusta kiinni-

tyksen ja irrotuksen harjoittelussa. (Transas 2006, 21.)

Ohjailua varten on simulaattorissa k&ytossa ruori ja Anschutz Nautopilot-D -auto-
pilotin ohjauspaneeli seka niiden tukena ruorikompassi, hyrrdkompassi, perasinkul-

mamittari ja kddntymisnopeusmittari (Transas 2006, 22).

Laitteistoon kuuluu tutka, jolla voidaan simuloida Bridge Master I1-,
Bridge Master E-, Nucleus 6000-, Furuno FR2100-, Bridge-, Tokimec BR3440- ja
Nucleus-tutkia. GMDSS-laitteista sillalla on VHF-lahetinvastaanotin jolla voidaan

myos lahettdd DSC-viesteja muille harjoituksen aluksille. (Transas 2006, 22.)

Paikanmadritykseen kaytossa on GPS, my0s todellisilla komentosilloilla kaytettdva
Navi-Sailor 3000 ECDIS-I, kaikuluotain ja doppler-loki (Transas 2006, 22).

Muista apuvalineista kaytossa on tuulimittari, &dnimerkinantolaitteet, valojensaatamis-
jarjestelma ja palohalytysjarjestelm4, jolla on mahdollista tunnistaa paloja ja sulkea

palo-ovia, mikéli harjoitukseen kuuluu tulipalo aluksessa. (Transas 2006, 22-23.)
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Kuva 3. NTPro 4000 -komentosiltasimulaattori valiaikaistiloissa. Simulaattorin

kayttoliittyma.

Harjoitusalusten matemaattinen mallinnus

Kaikkien simuloitavien alusten liike perustuu kaikkiin kuuteen liikkeen vapauteen,
jotka nesteessa liikkuvalla kiintealla kappaleella on, ts. alus liikkuu akseleilla eteen —
taakse, ylos — alas, oikealle — vasemmalle, kaantyy akselilla vasen — oikea seké kallis-
tuu akseleilla vasen — oikea ja eteen — taakse. Talla tavoin saavutetaan erittdin korkea
realismin taso liikkeessd, kun aluksen hydrodynaamiset ominaisuudet on mallinnettu
tarkkaan. (Transas 2006, 23.)

Ohjelmisto laskee my6s simuloitavan aluksen pinta-alan, johon tuuli vaikuttaa kulla-
kin hetkelld, kun purjepinta-ala vaihtelee jatkuvasti aluksen rullatessa. Samanaikaises-
ti laskee ohjelma virtauksien vaikutukset sen mukaisesti, paljonko pinta-alaa on veden
alla kullakin hetkell&. (Transas 2006, 23-24.)

Simulaattorilla voidaan tarkasti mallintaa erikokoisten runkojen kéyttaytymisté erilai-
sissa ahtaissa kulkuvaylissa, jolloin alusten ohjattavuus ja kayttdytyminen voi muuttua

huomattavasti. Tunnetuista ilmidistd mukana ovat squat-ilmién aiheuttama kaan-
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nésympyréan kasvaminen ja trimmin muuttuminen, penkkavaikutus rannan ja laiturin
laheisyydessé liikuttaessa seké virtausten muutokset kapeissa paikoissa. (Transas
2006, 24.)

Valmistajan hyvaksymia alusten malleja oli vuonna 2006 kdytdssa yli 115 ja niitd on
mahdollista luoda lisd4. Tdma mahdollistaa hyvin monipuolisen harjoittelun mita eri-

laisinta liikennettd varten. (Transas 2006, 24.)

Tutkan simuloinnissa ohjelmisto mallintaa sateen, aallokon, toisten tutkien ja erilais-
ten heijastumien aiheuttamat hairiot tutkassa. Simuloitava tutka voidaan asettaa joko
S- tai X-taajuusalueelle, sen pydérimisnopeutta voi saataa vélilla 20 — 48 rpm myds an-
tennin sijaintikorkeus ja kulma ovat sdédettavissa. Tutkan saddoisté kaytossa ovat
kaikki todellisissakin tutkissa olevat. (Transas 2006, 24.)

Kohteiden seuranta tutkassa toimii taysin samalla tavoin kuin todellisissa ARPA-
tutkissa; kohteita voi pitdé seurannassa samanaikaisesti korkeintaan sata kappaletta,
ohjelmisto laskee kohteen nopeuden, suunnan, suuntiman, etaisyyden kohteeseen, 1&-
himman kohtauspisteen ja siihen kuluvan ajan. Liséksi laite halyttdd, kun kohteen

etdisyys tai tuleva arvioitu etéisyys alittavat asetetut raja-arvot. (Transas 2006, 25.)

Jos simulaattoriin on asennettu asianmukainen kaiutinkokoonpano, on myds mahdol-
lista hyddyntad sen simuloitua kolmiulotteista &dnimaailmaa, jolloin esimerkiksi mui-
den alusten antamat &&nimerkit kuuluvat eri tavalla vaihdellen kohteen etéisyyden,
suunnan ja vallitsevien sadolojen mukaan (Transas 2006, 25). Tietyn taajuiset danet
myds vaimenevat lapdistessaan kiinteita esineité ja raskaampaa sumua (Transas 2006,
27).

Ympériston mallinnus

Kaikki tietokoneohjatut laivat voivat perustua mihin tahansa malliin, joka on tietokan-
nassa ja jota voi kayttaa harjoittelualuksenakin. Ne liikkuvat automaattisesti ohjel-
moidulla reitilla ottaen huomioon saa- ja virtausolosuhteet seké& pudottavat ja nostavat
ankkurin automaattisesti. Liséksi kouluttaja voi saataa aluksen kulkuvaloja ja valojen
nékyvyys vaihtelee portaattomasti nakyvyyden ja etdisyyden mukaan. Tietokoneohjat-

tujen alusten perdaallot ja muut vedenpaineen muutokset vaikuttavat todentuntuisella
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tavalla muihin harjoituksessa oleviin niin opiskelijoiden kuin tietokoneen ohjaamiin
aluksiin. (Transas 2006, 26.)

Tietokoneohjattujen simuloitavien alusten mallinnusta voidaan s&&taa yksinkertai-
semmaksi, mikali aluksia on simulaatiossa niin suuri maara, ettei laitteiston laskenta-
teho riita pyorittdmaén harjoitusta kitkatta. Liséksi aallokkoa vahentamalld, vedenkor-
keutta kasvattamalla ja poistamalla hinausoperaatioita ja muita paljon laskentatehoa
vaativia operaatioita saadaan enemmaén laskentatehoa muuhun kaytt6on. (Transas
2006, 26.)

Harjoituksen nakyvyys voidaan séataa mihin tahansa kolmen ja kahdenkymmenentu-
hannen metrin valille ja se voi vaihdella eri osissa harjoitusaluetta sekd muuttua sula-
vasti sadtilan muuttuessa, jos niin on harjoitukseen ohjelmoitu. Lahes loputon mééra
erilaisia valaistustasoja voidaan simuloida muuttamalla vuorokaudenaikaa ja pilvi-

syytté seka erilaisilla vesi-, lumisateiden voimakkuuksilla. (Transas 2006, 27.)

Ulkonakymaén animaatio toimii korkeintaan nopeudella 40 kuvaa sekunnissa, jos lait-
teiston laskentateho riittdd. Nayton resoluutio on kaksi ja puoli kaariminuuttia, mika
mahdollistaa kohteiden ndkymisen kohtuullisen etéisyytensa mukaisessa koossa. Pys-
tysuunnassa nakyma on 25 astetta kerralla, mikd on IMO:n minimivaatimus, ja laa-

jempi kulma vaatisikin monimutkaisempia néayttoratkaisuja. (Transas 2006, 27.)

Sivuttaissuunnassa oikeanlaisella projektiolla on kuvakulma mahdollista saada jopa
360-asteiseksi. Tama tosin vaatii melko erikoisia tiloja ja ratkaisuja, joten kapeampaan
nédkymaan on yleensé tyytyminen. Tarkkailupaikkoja on kuitenkin mahdollista vaihtaa
eri suuntiin ja kulmiin kaytossa olevan harjoitusaluksen mukaan. Lisaksi k&ytdssa on
kiikaritoiminto kaukaisempien kohteiden ja yksityiskohtien tarkkailuun. (Transas
2006, 27.)

Kaikki merimerkit naytetddn simulaatiossa tarkalleen samoissa paikoissa kuin meri-
kartoissakin ja ne ovat riittavan realistisesti mallinnettuja samoin kuin navigoinnin
kannalta tarpeelliset maamerkit ovat erotettavissa toisistaan helposti ulkonaon perus-
teella. Maamerkkien ja majakoiden korkeudet ja sité kautta ndkyvyys seké niiden va-
lot on mallinnettu samanlaisiksi todellisten esikuviensa kanssa. (Transas 2006, 27.)
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Rakennukset, liikenne ja rannikon pinnanmuodot on mallinnettu kolmiulotteisesti to-
dellisten esikuviensa muotojen mukaisesti. Ympéristd on dynaaminen, eli rannikolla
nakyvét yksityiskohdat, kuten nosturit ja autot litkkuvat, mik& lisdd nakymaén realisti-

suutta jonkin verran. (Transas 2006, 27.)

Veden liikkeitd simuloitaessa ohjelmistossa voidaan kayttdd automaattisesti tunnettuja
vuorovesitaulukkoja ja merialueella vaikuttavia merivirtoja, lisaksi kouluttaja voi
muokata virtauksia ja vuorovesitaulukkoja harjoituksen luonteeseen paremmin sopi-
viksi. Asettamalla vuorovesitilanteen koko alueelle huomattavasti normaalia mata-
lammaksi on mahdollista muokata olemassa olevia karttoja muokata varsin erilaisiksi
merialueiksi, jos karttoja on vain véhan saatavilla. Aallokon ohjelmisto simuloi toden-
tuntuisesti mm. veden syvyyden ja virtauksen, pohjanmuotojen ja tuulen mukaan.
(Transas 2006, 28.)

Etédopetusmahdollisuudet

Harjoituksia on myos mahdollista ajaa tavallisen poytatiekoneen kautta, jolloin rea-
lismi hieman kérsii, mutta tdm& mahdollistaa suurempien ryhmien opettamisen sa-
manaikaisesti. POytatietokoneilla tapahtuva opetus avaa mahdollisuuksia saastaa kou-
luttajan aikaa erityisesti yksinkertaisempia skenaarioita harjoiteltaessa ja jopa niiden

opettamiseen etdopetuksena internetin valityksella. (Transas 2006, 29.)

Laatiessaan etdopetusharjoitusta kouluttaja voi mééritelld ohjelmiston esimerkiksi seu-
raamaan koulutettavan tehokkuutta reittisuunnittelussa, meriteiden saantdjen seuraa-
mista, aluksen kasittelytaitoja tai normaalien vahdinpitotoimenpiteiden toteutusta pai-

nottaen osa-alueita eri tavoin sen mukaan, mita harjoitellaan. (Transas 2006, 30-31.)

Etéopetuksen toteutuksen simulaatioissa suurimpana esteend voidaan pitaa ohjelmisto-
lisenssien usein varsin korkeaa hintaa (Transas 2006, 29). Tdma muodostaa huomatta-
van ongelman nykyisessa opiskeluymparistdssé, kun koululla on muitakin kayttotar-
koituksia rahalle ja kalliiden lisenssien hankinnan vaatiminen opiskelijoilta on kohtuu-
tonta. Hinta verrattuna etdopetuksena toteutettavasta simulaatioharjoittelusta saata-

vaan hyotyyn k&ytannossa sulkee sen pois vaihtoehdoista.

Kayttoliittyma
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Kéyttoliittyma on helposti ymmarrettavé ja se toimii samalla tavoin kuin useimmat
Windows-alustalla toimivat hyotyohjelmat. Kouluttajan konsolin kéyttéliittymé perus-
tuu normaaliin tapaan valikoihin, p&éavalikosta avattavat valikot ja niiden alavalikot

mahdollistavat kaikkien toimintojen valinnan hiirell&. (Transas 2006, 39.)

Simuloitavien komentosillan laitteiden kayttoliittyma on tehty vastaamaan mahdolli-
simman tarkasti niiden todellisia esikuvia. Esimerkiksi tutkien valikot ja alavalikot

ovat tarkalleen samat kuin todellisissa tutkissa, joita ne simuloivat (Transas 2006, 40).

Elektronisen merikartan kayttoliittymad voi kdyttdja muokata itse “User configurati-
on” -valikosta, ohjauspaneeli on karttaosan oikealla puolella ja muita ohjelmassa
avoinna olevia ikkunoita voi siirrelld vapaasti ja tarpeettomat sulkea. Lisaa ikkunoita
voi avata ohjauspaneelissa olevilla painikkeilla, jotka on aseteltu kayttotarkoituksen
mukaisiin ryhmiin. (Transas 2006, 41.)

Kéyttoohjeet on tallennettu html-muotoon ja ne avautuvat seké toimivat samalla ta-

voin kuin Windowsin vanhempien versioiden ohje- ja tukivalikko. (Transas 2006, 42.)

Tarkeimmaét ohjelmistomoduulit

Kouluttajan paate sisaltaa perusosassaan huomattavan méaaran tydkaluja, jotka riittavéat
useimpien harjoitusten luomiseen, toteuttamiseen, seurantaan ja toistamiseen. Useim-
mat kouluttajan paatteen ohjelmistoihin lisattavat moduulit ovat hyvin erikoistuneita
ja tarpeellisia vain tiettyjen viiteryhmien koulutuksessa. (Transas 2006, 46-51.)

Kouluttajan ohjelmistoihin on saatavissa seuraavat lisdosat:

e harjoituksen etenemisen videomuodossa tallentava ja yksittéisen harjoittelijan

paatteen kaytdn nauhoittava osa

e koulutettavan onnistumista harjoituksessa automaattisesti mittaava osa

e Uscita ndyttojd samanaikaisesti kdytettdessd tarvittava “kameranhallintaohjel-

2

ma
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o helikopterien kayton (kaytdssa olevat helikopterimallit ovat Ka-52, Lynx, Mi-

24, Mi-8 ja Sea King) ja ohjailun mahdollistava osa

¢ puheliikenteen seurantaosa, joka mahdollistaa harjoitukseen osallistuvien kou-
lutettavien ohjaamien alusten vélisen puheliikenteen sekd komentosilloilla

kaytavan keskustelun nauhoittamisen ja toistamisen

e viestilippujen nosto tai lasku vaatii erillisen etsintd- ja pelastustehtadvdmoduu-

lin, joka mahdollistaa muitakin toimintoja

e useamman kouluttajan samanaikaisen tydskentelyn mahdollistava osa

¢ harjoituskomentosillan toiminnan kuvaamisen ja nauhoittamisen mahdollistava

osa

e 0sa, joka mahdollistaa simulaattorin yhdistamisen GMDSS — simulaattoriin

tutkatyoskentelyn seuraamisen mahdollistava osa

(Transas 2006, 48, 51.)

Koulutettavan pééatteen perusohjelmistoon sisaltyy Full mission -tyylisissa simulaatto-
riratkaisuissa lahes kaikkiin harjoituksiin tarvittavat tyokalut, kuten kaikkia normaalis-
ti kauppalaivoissa esiintyvia hallintalaitteita ja mittaristoja simuloivat osat kymmenel-
14 eri sivulla. Né&isté osa voidaan siirtad todellisia hallintalaitteita simuloiviin laittei-

siin, mikéli sellaiset on asennettu. (Transas 2006, 59.)



{

Kuva 4. Ohjauspaatteen nakyma (Transas 2006, 60).

Tavallisella poytamikrolla tydskenneltdessa on hallintalaitteet ja mittarit aseteltu niin,
ettd ne peittavat naytostd kaksi kolmasosaa ja jaljelle jaava kolmasosa ruudun yldosas-
sa jaa ulkondkymaéa varten. Visuaalisia ominaisuuksia lukuun ottamatta on konsoli
toiminnaltaan taysin yhtenevdinen Full mission -komentosillan kanssa. (Transas 2006,
65.)

Ympériston visualisointiin on saatavissa kaksi eritasoista moduulia, VIS 3000 ja VIS
4000. Néiden erona on l&hinna ympaériston yksityiskohtaisuus, joka on VIS 4000:ssa
korkeampi. Molemmat mahdollistavat suuntimien ottamisen ympariston esineisiin.
(Transas 2006, 68-71.)

Useimmista komentosillan muista vakiolaitteista ja -instrumenteista poiketen tutkan
simuloimista varten tarvitaan erillinen ARPA-moduuli. Tutkan simulointi on ké&ytan-
non syista pakko ajaa erilliselld tietokoneella, ja koska IMO:n vaatimusten mukaan yli
10 000 tonnin alusten pdillystod koulutettaessa vaatimuksena on myds 29” nédyttd, on
tutkan simulointi helpointa toteuttaa tarkoitukseen erikseen suunnitellulla laitteistolla.
(Transas 2006, 71-76.)
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Toinen yleinen laite, joka ei kuulu komentosiltasimulaattorin perusosaan, on ECDIS,
jota varten on myos saatavilla erillinen moduuli, joka simuloi Transas Navi-Sailor
3000 -laitetta. Silla voidaan kéyttaa vektorikartoista Transas TX-97-, ENC-, S-57
Primar- ja DNC-karttoja seka rasterikartoista BA Arcs-, NDI/BSB-, NOS/GEO- ja
Seafarer-karttoja. ECDIS-moduulin voi myos yhdistaa tutkamoduuliin, jolloin niiden
tietoja on mahdollista saada ndkymaan toistensa néytoilld, kuten todellisillakin ko-
mentosilloilla on usein tehty. Lisdksi ECDIS-moduuliin sisaltyy tietokanta kaikista
tunnetuista vuorovesitaulukoista ja eri vuodenaikoina vaihtelevista pintamerivirroista.
(Transas 2006, 76-78.)

Erikoistarkoituksiin tarkoitetut lisdosat

Erillisell4 navigointivalinemoduulilla on mahdollista saada kaikki navigoinnin kannal-
ta tarpeelliset instrumentit ndkymaan erillisessa komentosillalla olevassa konsolissa.
Tama voi olla hyddyllista, mikéli erillinen paperikartoilla tyoskentelyyn tarkoitettu

poytéa kuuluu kokoonpanoon. (Transas 2006, 79.)

DP-harjoitteluun on tarjolla kaksi varsin samankaltaista moduulia, jotka simuloivat
hieman erilaisia aluksia, molempiin taytyy asianmukaiset alusmallit myds hankkia
erikseen. Ohjelmistot simuloivat NAVIS IVCS 2002 DP -jérjestelméa ja tayttavat
IMO:n luokan kaksi DP-vaatimukset. (Transas 2006, 80-81.)

Lisdkommunikaatiomoduulilla on komentosillat mahdollista yhdistdd TGS 4100
-meriradiosimulaattoriin, jos kaytdssa on tarvittavat mikrofonit ja kaiuttimet (Transas
2006, 82).

Kalastusalusten toimintojen harjoitteluun on olemassa kaksi lisimoduulia, jotka mah-
dollistavat hyvin yksityiskohtaisesti modernin troolarin késittelyn harjoittelemisen.
Moduulit mallintavat hyvin tarkasti troolin ja kalaparvien liikkeitd veden alla seka
pohjassa olevien esineiden vaikutuksia trooliin. Moduulissa on myds huomattava maa-
r& muita lisdominaisuuksia, joita voitaneen kayttaa tehokkaasti kalastusalusten miehis-
tjen koulutukseen. (Transas, 2006, 82-91.)

VTS-operaattorin toimien harjoitteluun on saatavissa lisaimoduuli ”Navi-Harbour”,

jolla voidaan harjoitella alusliikenteen seurantaa ja hallintaa. Ohjelma mahdollistaa



38

mm. tietokoneohjattujen alusten ohjelmoinnin eri tavoin rikkomaan meriliikenteen

s&antoja ja niiden toimintaan puuttumisen ja seurannan. (Transas 2006, 94.)

Hinaajavinssimoduulissa on mahdollista opetella operoimaan 46,3 tonnin dieselvins-
sid, jota kéytetdan yleensé pitkalla vaijerilla hinattaessa. Ohjelmisto ottaa huomioon
hinausvaijerin epélineaarisen venymisen, vaijerin painon ja veden tuottaman vastuk-
sen. Vinssin hallintalaitteiden yhteydessa on LCI-90 mittari, joka mittaa vaijerin Kire-
ytté, pituutta ja nopeutta. (Transas 2006, 95-96.)

Kouluttajalle hyddyllinen valinnainen apuohjelma on nimeltaén "Model Wizard”. Oh-
jelma mahdollistaa kolmiulotteisten mallien luomisen ja muokkaamisen simulaattoria
varten ilman 3D-suunnittelijan koulutusta. Kolmiulotteisten mallien tyokalu liitetdan
AutoCAD 2002 -ohjelmaan. Toinen ohjelman paatarkoituksista on harjoitteluympé-
ristéjen muokkaaminen ja luominen, mihin ohjelmassa on tarjolla runsaasti tydkaluja.
(Transas 2006, 96-97.)

Eri korkeuksilla olevissa suluissa operointia varten on moduuli, jossa sitd on mahdol-
lista harjoitella seikkaperaisesti. Moduuli sisaltaa liikennevalojarjestelman, portin

liikkeiden ja sulun vedenkorkeuden muutosten mallinnuksen. (Transas 2006, 98.)

Liséksi tarjolla on muitakin pienimuotoisia lisimoduuleita. Mielenkiintoisinpana niis-
t& on laivojen valisten lastinsiirtojen, bunkrausten ja muiden operaatioiden harjoittelua
varten pieni lisamoduuli, joka mahdollistaa ilmatéytteisten fendarien simuloinnin.
(Transas 2006, 102.)

Laaja-alaisemmat lisdmoduulit

N&ma moduulit eroavat edellisessa osassa mainituista siing, ettd ne muuttavat ohjel-
miston ympériston ja alusten liikkeiden mallinnusta useissa eri kohdissa ja ovat hyo-
dynnettévissa laaja-alaisemmin, ja tdmén takia niitd on syyta késitella hieman yksi-
tyiskohtaisemmin. KMC -koulutuskeskuksen kannalta mielenkiintoisin naisté on talla
hetkelld jadajomoduuli, koska se on ainakin tiedettavasti keskukseen tulossa (Keskus-
telu Timo Alavan kanssa 8.4.2011).

Talvimerenkulkumoduuli mallintaa useiden erilaisten jadolojen vaikutuksia alusten

kayttdytymiseen. Simuloitavat jadolot ovat ranni, kiintojéa, jaélautat, ahtojaa, yksittai-
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set jadvirrat ja -vuoret. Kouluttajalla on kéytdssdédn huomattava méaéra erilaisia tyoka-

luja koulutusalueen ja&olojen muokkaamiseen eri paikoissa. (Transas 2006, 106.)

Jaarannissa ajoa simuloitaessa ja harjoituksia suunniteltaessa voi kouluttaja saataa no-
peuden, jolla rénni painuu kasaan ja jaatyy. Tama luonnollisesti hidastaa alusten kul-
kua, liséksi jos harjoituksessa kaytetaan alempien jaaluokkien aluksia, voivat ne myos

vahingoittua erityisen raskaissa jadoloissa. (Transas 2006, 106-107.)

Teoriassa erilaisten jaa-alueiden maarg, joita samaan harjoitukseen voi laittaa, on raja-
ton. Ainoa rajoittava tekijé on laitteiston laskentateho. Kaiken kaikkiaan ja@dmoduuli
lisad kohtalaisesti laskentatehon ja valimuistin tarvetta, koska se tuo simulaatioon mu-

kaan useita uusia mallinnettavia asioita. (Transas 2006, 107.)

Simuloitavien alusten komentokonsoliin jadmoduuli lisdd mittarin, josta on mahdollis-
ta ndhda jaiden aluksen runkoon kohdistama paine ja asettaa Kkriittiset rajat sille aluk-
sen jaaluokan puitteissa. Paineen kasvaessa kriittisen rajan yli voi alus vahingoittua tai
jopa tuhoutua. (Transas 2006, 107.)

Toinen laaja-alainen lissmoduuli mahdollistaa erilaisten hinaajien kdyton seka ohjaa-
misen harjoittelun mukaan lukien proomujen hinaus. Hinaajat voivat olla joko tieto-

koneohjattuja tai koulutettavien hallittavissa sen mukaan, mita harjoituksessa harjoi-

tellaan. (Transas 2006, 108-109.)

Varsinainen hinaajamoduuli on er&élla tapaa laajennettu versio edellisessa osassa
mainitusta vinssimoduulista. Laajempi moduuli mahdollistaa useiden monimutkaisten

hinaus- ja kiinnitysoperaatioiden simuloinnin. (Transas 2006, 109-110.)

Moduuliin kuuluu mallit kuudesta erilaisesta hinaajasta ja 16 erilaista proomua. Mo-
duuli lisdd myds kaapelien kiinnityskohdat hinattaviin aluksiin. Aluksissa olevia vins-
sikokoonpanoja voidaan muokata tarpeen mukaan harjoitusta luotaessa. (Transas
2006, 109-110.)

Komentosiltasimulaattorin yhdistdmiseksi konehuonesimulaattoriin tarvitaan moduuli,
jolla voidaan lisatd komentosillan konsoliin mahdollisuudet saada tietoja ja antaa ko-

mentoja konehuoneeseen, kun molemmat simulaattorit on synkronoitu toimimaan sa-
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man aluksen osina harjoituksessa. Kaytettavissa on seitseman alustyyppié, joilla ko-

mentosillan ja konehuoneen yhteisty6ta voidaan harjoitella. (Transas 2006, 112-114.)

Helikopterin hallintaan on olemassa myds kouluttajan tyopisteen lisdosaa edistyneem-
pi moduuli, jolla on mahdollista kouluttaa joitakin tehtdvia etsinté- ja pelastusoperaa-

tioiden harjoittelussa (Transas 2006, 91-93). Hyodylliset kéyttokohteet ovat kuitenkin
rajalliset, koska moduuli ei tdytd EASA:n eikd FAA:n helikopterisimulaattoreille aset-
tamia standardeja.

Etsinta- ja pelastustehtdvamoduuli mahdollistaa useiden erilaisten meripelastustehta-
vien harjoittelun ja tayttdad MERSARIn ja IAMSARIn asettamat vaatimukset. Jotta
MERSARIn kaikki moduulin ominaisuudet saataisiin k&yttoon, on kaytdssa oltava
VIS 4000 -visualisointimoduuli. Moduuliin kuuluvat mm. mallinnukset lipuilla sek&
valo- ja aanimerkeilla tehtaviin héataviesteihin seka niiden visuaalinen mallinnus, et-
sintd- ja pelastustehtaviin liittyvien esineiden mallit ja tutkakaikujen mallinnus,
EPIRBIn signaalien vastaanoton mahdollisuus harjoituskomentosilloilla ja suuntimi-
nen radiosuuntimalaitteella, etsinta- ja pelastustoimintaan suunnitellun aluksen malli
sekd taavettien operointi pelastus- ja MOB-veneiden laskuissa ja nostoissa. (Transas
2006, 118.)

Kouluttajan tarpeisiin on tarjolla koulutettavien arviointia ja hallintaa helpottava lisa-
osa. Moduuli mahdollistaa koulutettavien patevyyden arvioimisen osana harjoitusta.
Tama on tosin mahdollista ilman lisdosaakin. Moduuli tarjoaa lahinné lisaa erilaisia
tyokaluja harjoittelijoiden tarkempaan arviointiin ja kirjanpitoon suorituksista. (Trans-
as 2006, 126-128.)

Suurempien alusmaérien hallintaan ja muodostelmassa etenemiseen on myos tarjolla
moduuli. Siihen kuuluu myds merell& tapahtuvaa varastojen tdydennysté yksityiskoh-
taisesti simuloiva osa ja huomattava mééra erilaisten sota-alusten kolmiulotteisia mal-
leja. Moduuli onkin tarkoitettu 1&hinné ulkomaisilla vesialueilla toimivien sota-alusten
hallinta-, huolto- ja tdydennystehtdvien harjoitteluun. (Transas 2006, 129-141.) Lisé&-
osalle ei kovin paljoa kayttotarkoituksia Suomen oloissa ole, kun alusten merella

proomusta bunkraaminen on varsin yksinkertainen prosessi.
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5.3 Transas ERS 4000 Engine Room Simulator

KMC-simulaattorikeskukseen tulee yksi ERS 4000 -konehuonesimulaattori. Se on
suunniteltu kaytettavéaksi useiden konepaallyston ja -miehiston tehtévien harjoitteluun
ja niiden toteutuksen arviointiin STCW95-koodin mukaisesti niin ryhma- kuin yksilo-
tasolla (Transas 2007, ERS4000 Specification v. 7.3, 7). Keskukseen tuleva simulaat-
tori on tyyppié Full mission, eli sen hallintalaitteet on tehty samankaltaisiksi todellis-
ten konehuoneen hallintalaitteiden kanssa ja ne toimivat taysin interaktiivisesti ohjel-
miston kanssa (National Research Council 1996, 39). Simulaattorin konehuoneosa
koostuu kolmesta moduulista, jotka simuloivat paa- ja hatdkytkintauluja, sahkdvoima-
laitosta ja propulsiovoimalaitosta. Edellisten liséksi siita erillaan ovat kouluttajan paa-
te ja erilliset konehuoneen paikallisia kdyttdasemia simuloivat tyopisteet, lisdksi ko-
nehuonesimulaatioita voidaan pyorittaa poytatietokoneilla simulaattorikeskuksen
luokkahuoneessa. Seka itse simulaattori ettd ATK-luokan tydasemat ovat yhteydessé
kouluttajan paatteeseen, mika mahdollistaa kahdentoista hengen ryhmén koulutuksen

samanaikaisesti. (Transas 2007, 9-12).

5.3.1 Ohjelmistojen ominaisuudet

Kouluttajan paate

Kouluttajan paatteen ohjelmisto on tarkoitettu toimimaan kahdella nayt6ll4, joista
normaalitilanteessa toisella seurataan harjoituksen etenemisté ja toisella voidaan tar-
kastella yksittaisen opiskelijan tydaseman tilaa. Kouluttajan kayttoon on tarkoitettu
ohjelmistot harjoitusten luomiseen, ohjeistukseen, kdynnissé olevan harjoituksen val-
vontaan ja harjoituksen jalkiarviointiin. Harjoituksen valvoja voi kayttad kolmea edel-

I& mainituista ohjelmista samanaikaisesti eri ikkunoissa. (Transas 2007, 12.)

Opiskelijoiden pééatteet

Opiskelijoiden paatteissé toimiva ohjelmisto mallintaa matemaattisesti laivan koneis-
ton toimintaa. Itse mallinnusosassa ei ole suoranaista kéyttoliittymé&a, vaan se pyorii
taustalla. Mallinnus on jaettu kolmeen osaan, s&éhko- ja propulsiovoimalaitoksiin seka

apujérjestelmiin. (Transas 2007, 12.)
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Jokainen opiskelijapaéte voi olla toiminnassa erillaan tai osana useamman opiskelijan
harjoitusta. Tarvittaessa yhdella paatteell voi olla paalla useita eri toimintoja mallin-
tavat simulaatiot ja niiden ohjailukonsolit tai vaihtoehtoisesti yhden mallinnuksen
pohjalta voidaan eri osa-alueiden konsolit sijoittaa ohjattavaksi eri paatteilta, mika

mahdollistaa ryhmatydskentelyn samassa aluksessa. (Transas 2007, 13.)

Opiskelijoiden paatteet toimivat verkossa, ja timé& mahdollistaa niiden valvonnan kou-
luttajan paatteeltd. Eri paatteilla on myds mahdollista pitaé paalla erilaisia harjoituksia
samaan aikaan, miké tekee mahdolliseksi yhden kouluttajan valvoa erityyppisia ja
-tasoisia harjoituksia samanaikaisesti, jos ryhmaét ovat riittdvan pienid. (Transas 2007,
13.) Harjoitukset voidaan suorittaa usealla eri alustyypilld, joiden konehuoneiden

ominaisuudet eroavat merkittavasti toisistaan [liite 2].

Simuloitavat laitteistot

Néaytoilla nakyvat mittaristot ja laitteiden hallintalaitteet vaihtelevat harjoituksessa
kaytettavan koneistokokoonpanon mukaan. Kuhunkin alustyyppiin kuuluvat koneistot
on listattu liitteessd 2. Kdymme tassa lyhyesti lapi simulaattoriin kuuluvat yksittéiset

laitteet naytto kerrallaan.

Propulsiojarjestelma ja siihen liittyvét laitteiston osat

Propulsiolaitteiston hallinta ja seuranta tapahtuvat samankaltaisista kytkinpaneeleista
kuin todellisessa konevalvomossakin. Mukana ovat yleisimmét koneiston toimintaa
kuvaavat analogiset ja digitaaliset mittarit, kytkimet normaali- ja hatatilannetoimintoja
varten seka halytysindikaattorit. (Transas, 2007, 110.)

Ohjailulaitteiston hallintavélineet ja konetelegrafi ovat erillisessa paneelissa. Samassa
paneelissa ovat myds ryhméhalytysindikaattorit ja ohjailukoneiston analoginen pai-
nemittari. (Transas, 2007, 111.)

Vesijadhdytysjarjestelmid kuvaamaan saatavilla on kaksi erilaista melko samankaltais-
ta ohjauspaneelia, niista toinen on makealla vedella toimivaa jdéahdytyslaitteistoa ku-
vaava ja toinen suolavedella toimivaa laitteistoa kuvaava. Molempiin paneeleihin kuu-

luvat mittarit jadhdytysveden paineen, lampdtilan ja maarédn mittaamiseen, venttiilien
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ja pumppujen hallintalaitteet seka halyttimet, jotka kayttdja voi vapaasti saataa halyt-

tdmaan kun tietty mittari ylittad tietyn raja-arvon. (Transas, 2007, 111-112.)

Polttoainejarjestelmén hallintapaneelissa on jonkin verran samankaltaisuuksia jaahdy-
tysjarjestelmien paneelien kanssa siind mieless, ettd siind on myds mittarit polttoai-
neen paineelle, lampdotilalle ja maaralle seka venttiilien ja pumppujen hallintalaitteet.
Lisaksi paneelissa on erilaisten suodattimien valinnan mahdollistava kytkin seka polt-
todljyn viskositeettimittari. (Transas, 2007, 112.)

Voiteludljyjarjestelmaan kuuluvat aiemmin kuvatuissa nestejarjestelmissékin olevat
mittarit ja hallintalaitteet seka suodattimien valintakytkin ja mahdollisuus s&ataa raja-

arvo, jonka ylittyessa halytys laukeaa, voiteludljyn lampétilalle. (Transas, 2007, 113.)

Paineilmalaitokselle on oma paneelinsa, joka siséltdéd painemittarit laitoksen eri osille

ja hallintalaitteet venttiilien ja kompressorien hallintaan. (Transas, 2007, 113.)

Sahkojarjestelma

Sahkolaitoksen hallinta on jaettu apukoneiden méaaréan mukaisesti niin, etté jokaisella
dieselgeneraattorilla on oma hallintapaneelinsa. Jokaisessa paneelissa on mittarit ko-
neen kierrosnopeudelle, paineelle ja lampdtilalle. Hallintalaitteet paneelissa on koneen
normaaliin kayttoon, hatdtoimenpiteille, turvallisuusasetuksille sekd koneen esilammi-
tykseen ja — voiteluun. Lisdksi mukana ovat asianmukaiset halyttimet. (Transas, 2007,
114.) Kullakin apukoneella on liséksi erillisessa paneelissa myos oma kytkintaulunsa,
johon kuuluvat yleisimpien sdhkosuureiden mittaamiseen tarkoitetut mittarit ja saati-
met, suureet ovat voltit, ampeerit, hertsit, kilowatit sek& varit. Kytkintaulussa on myos
jannitteen ja taajuuden hallintalaitteet, generaattorin magnetoinnin purkunappi, haly-
tysindikaattorit seka sulakkeet. (Transas, 2007, 116.)

Samankaltainen generaattorin hallintapaneeli hieman yksinkertaisempana on myos ha-
tageneraattorille. Paneelissa on vain kierrosnopeus- ja painemittarit ja hatageneraatto-
rille tarpeelliset ohjailulaitteet. (Transas, 2007, 115.) Hatégeneraattorin kytkintaulu si-
séltdd normaaleissakin kytkintauluissa olevat mittarit ja sulakkeet sekd, muista poike-

ten, maadoitusosion johon kuuluu kaksi resistanssimittaria ja niihin liittyvat saatimet.

(Transas, 2007, 119.)
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Simuloitavan aluksen kampigeneraattorille on sille omat hallintapaneelinsa. Varsinai-
sessa generaattorin hallintapaneelissa on mittarit generaattorin pydrintdnopeudelle,
lampotilalle ja paineelle. Siitd voidaan sadtéé generaattorin kytkintd, generaattorin hal-
lintaa manuaalisen ja automaatin valilla seka muuttaa kampigeneraattorin ja diesel-
generaattoreiden tarkeysjarjestystd sahkéntuotannossa. (Transas, 2007, 115.) Kuten
dieselgeneraattoreissa, on kampigeneraattorin kytkintaulu omassa paneelissaan. Siind
on samat ominaisuudet kuin dieselgeneraattorien kytkintauluissa. (Transas, 2007,
117.)

Jos simuloitava alus on varustettu sdéhkdntuotantoon tarkoitetulla hoyrytur-
biinigeneraattorilla, on sille oma kytkintaulunsa. Kytkintaulussa on pééapiirteittain sa-
mat ominaisuudet kuin dieselgeneraattorien ja kampigeneraattorienkin. (Transas,
2007, 117.)

Verkkovirran laiturista kayttddnoton harjoittelemiseen on tarjolla paékytkintaulun
synkronointi ja maasahkoosa. Taulussa on mittarit joista nakyvat yhdistettavien jarjes-
telmien jannitteet ja taajuudet sek& synkronoinnin automaattikomentondppdimet. Maa-
sédhkdosa paneeleista siséltdd maasahkon voltti- ja ampeerimittarit, sulakkeet seka ha-
Iytykset ja niiden sdadot. (Transas, 2007, 118.)

Virranjakokytkintaulut korkeajannitteelle ja matalalle jannitteelle ovat simulaattorissa
erillaan, kumpikin siséltda kunkin jakelukohteen sulakkeet seka mittarit jannitteelle ja
taajuudelle. (Transas, 2007, 118-119.) Hatavirranjakotaulut ovat samankaltaiset ja ne

on myaoskin eritelty korkealle ja matalalle jannitteelle. (Transas, 2007, 120.)

Apujarjestelmat

Apujérjestelmisté erillisen ohjauspaneelin tarvitsee kattilalaitos. Ohjauspaneeliin kuu-
luvat mittarit laitoksen lampdtilalle, paineelle ja veden maaralle ja hallintalaitteet polt-
timille, puhaltimelle, venttiileille, pumpuille, lauhduttimelle seka turvajarjestelmalle.
Liséksi hoyrylaitos voidaan saatdd automaatti- tai kasiohjaukselle. Lisaksi tankkerei-
den konehuoneita simuloitaessa on varakattilalaitokselle oma ohjauspaneelinsa.
(Transas, 2007, 121.)

Tukiohjelmistot
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Tukiohjelmistoihin kuuluvat asennusohjelma, simulaatioiden asetusten tallennus-, saa-
t0- ja jakamisohjelma seké& verkossa toimivan simulaation hallintaohjelma, ts. reititin
(Transas 2007, 13).

5.3.2 Yhteiskayttdé NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin kanssa

ERS 4000 -konehuonesimulaattoria on mahdollista kayttada yhdesséd komentosiltasimu-
laattorin kanssa joko paikallisverkossa tai internetin valitykselld. Tam& mahdollistaa
useita laajempia harjoituksia, joissa kansi- ja koneosasto toimivat vuorovaikutuksessa
muodostaen eréanlaisen virtuaalilaivan. Tdmankaltainen koulutus on IMO:n suositus-
ten mukaista ja mainittu STCW-95:ssd. (Transas 2007, 13.)

Simulaattorien yhteistoiminnassa konehuonesimulaattori mallintaa aluksen rungon
liikkeitd ja ympdriston tapahtumia ja ympéristossé olevien kappaleiden vaikutuksia
konehuoneessa. Koko harjoituksen johto on komentosiltasimulaattorin kouluttajan
hallinnassa, mutta konehuonesimulaattorin kouluttaja voi samalla syo6ttaa hairiotilan-
teita konehuonetta hoitavien opiskelijoiden ratkaistaviksi, mika puolestaan vaikuttavaa
komentosillalla aluksen propulsioon ja sitd kautta ohjailtavuuteen. Erilaiset simuloita-
vat tilanteet tarjoavat useita mahdollisuuksia komentosillan ja konehuoneen valisen

kommunikoinnin ja yhteistyon harjoitteluun poikkeustilanteissa. (Transas 2007, 13.)

5.4 Transas GMDSS Simulator TGS 4100

IMO on asettanut tarkat normit, jotka meriradioasemien on taytettava. T&ma on jos-
sain méaarin hidastanut kehitystd ja johtanut siihen, ettd asemat ovat hyvin samankal-
taisia saman luokan laivoissa. Liséksi tapa, jolla GMDSS-kurssit (GOC ja ROC) jéar-
jestetddn, on méaritelty varsin tarkasti. Meriradiosimulaattorit eivat mydskaan vaadi
erityisen suurta laskentatehoa useimmissa normaaleissa harjoituksissa, joten ne voivat
olla hyvinkin pitkaikaisia oikein yll&pidettyind. TGS 4100 -simulaattori on tehty tayt-
tdmaan GMDSS-standardit (Transas 2008, TGS 4100 v. 7.2, 5).

TGS 4100 -meriradiosimulaattori jaljittelee tarkasti radiokommunikaatiota alusten ja
rannikkoasemien GMDSS-asemien valilla. Simulaattori toimii kiintean siséisen kaape-
liverkon kautta. Tamé& mahdollistaa simulaation ilman, ett& todellista radiosignaalia
lahetetddn minnek&an. Simulaattorilla on mahdollista harjoitella kaikkien GMDSS-
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asemaan kuuluvien laitteiden ja ohjelmistojen kéyttoa seka normaalissa radioliiken-

teessé ettd hataliikenteessa. (Transas 2008, 5.)

Simulaattori on toiminnassa Metsolan meriradioasemalla, jossa on myds harjoituksis-

sa tarvittavia signaalia l&hettdvia radiolaitteita.
IMO-yhteensopivuus (IMO, STCW 95 code, osa B-1/12 § 41)

STCW-95-koodin mukaan GMDSS-koulutuksen tulee vastata todellisten IMO:n méa-
rittelemien radiolaitteiden kayttod. Simulaattorilla voidaan antaa IMO:n standardit

tayttdvaa koulutusta ROC- ja sopivilla lisdosilla varustettuna GOC-kursseille. (Trans-
as 2008, 5.) Puheviestinnassé on mahdollista tuottaa taustakohinaa ja tiettyja hairioita
ja néin luoda realistinen radioliikenndintiympéristd korkeintaan kolmelle kouluttajalle

ja kuudelletoista laiva- tai rannikkoradioasemaa simuloivalle paatteelle.

GMDSS Simulator TGS-4100
Workplace configuration

TGS-4100 Instructor Workplace Netwaork File Server
Optional Supervisor Terminal
(7

Active Speaters Instructor Station
—~

Dadicated 07
Hardware e e |

Comection Sax

Additional Handset

TGS-4100 Trainee Workplace Enhanced Configuration

Active Sgenbens R
X Trainee Station Shee gl Sol v
Dedicated )
Hardware | T
P - TRANSAS Compact 13
Cansole TGS-4000
' 5 TR e
"/ E
Additional Handset

TGS-4100 Trainee Workplace Base Configuration
Active Speaie s

Trainee Station S_nmwate

o

Dedicated
Hardware

'Y
T

Comection Sax

Additional Handset

Kuva 5. TGS 4100 GMDSS -simulaattoriverkon rakenne (Transas 2008, 7.)

Toimintaperiaatteet ja harjoitusmahdollisuudet
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Tyypillinen opiskelijan tyopiste koostuu yhdestd normaalista Windows XP:11& toimi-
vasta poytatietokoneesta. Tarvittaessa tyopisteeseen voidaan liittdd toinen tietokone,
joka toistaa varsinaisen tydaseman tapahtumat. Yhteen tietokoneeseen voidaan kytkea
korkeintaan kaksi luuria erillisen USB-porttiin kytkettdvan audioyksikén kautta simu-
loituja radiokeskusteluja varten. Jos verkossa kaytetaan erillista palvelinta, ei varsi-

naista ohjelmistoa tarvitse erikseen asentaa paétteille. (Transas 2008, 7.)

Lis&ksi paatteeseen voidaan lisatd ulkoinen A/S S.P. SAILOR -radioldhetin-
vastaanotinta vastaava ohjauspaneeli harjoitusten realismia lisédmaan. Ohjauspaneeli
yhdistetadn poytatietokoneeseen COM-portin kautta, ja opiskelija voi kayttaa joko ul-
koisen paneelin painikkeita tai naytolla nékyvaa paneelin simulaatiota. (Transas 2008,
7)

VTS-toiminnan opiskeluun on ohjelmistossa erillinen harjoitustapa, jossa korkeintaan
kymmenen opiskelijaa voi kuunnella samanaikaisesti liikennettd korkeintaan 18 VHF-
kanavalla sekd puhua sisépuhelimen kautta kouluttajan tai toisen VTS-operaattorin
kanssa. (Transas 2008, 23.)

Kouluttajan tydpisteeseen on asennettu ohjelmistot erilaisten harjoitusten valmisteluun
ja toteuttamiseen, opiskelijoiden rekisterdintiin, lokin pitdmiseen simulaattorissa ta-
pahtuneesta litkenndinnista ja toimimiseen harjoituksessa rannikkoradioaseman tai
muun operaattorin ominaisuudessa. Kouluttajan tyopisteesta kasin voidaan myos néh-
da kopio yksittaisen opiskelijan tydpisteen naytdsta, jolloin voidaan seurata, mité

opiskelija tarkalleen tekee. (Transas 2008, 8.)

Harjoituksia valmisteltaessa ja niiden aikana voi kouluttaja siirtdd harjoitukseen osal-
listuvia aluksia, lisaté useita erilaisia hairigita yksittaisille aluksille ja sait&a niiden lai-
tekokoonpanoa vastaamaan niiden GMDSS-toiminta-aluetta. Meneilldan olevassa har-
joituksessa liikkuvat asemien véliset DSC-, telex- ja Inmarsat-viestit ovat ndhtavissa
reaaliaikaisesti erillisessé ikkunassa, ja niisté tallentuu harjoituksen loputtua erillinen
lokitiedosto. (Transas 2008, 24.)

Kouluttaja voi pdivystaa eri kanavilla ja osallistua liikenngintiin ja valita listasta eri-
laisia yleisia hdiridaania haluamilleen taajuuksille. Kaikki k&ytavat radiokeskustelut

on mahdollista nauhoittaa my6hempaa tarkastelua varten. (Transas 2008, 24-25.)
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Liséksi simulaattoriin on saatavilla lisdosia, joiden avulla korkeintaan kymmenen

opiskelijaa voi harjoitella VTS-toimintoja (Transas 2008, 8).

Usean harjoituksen pitdminen samanaikaisesti

Simulaattoriverkossa on mahdollista jarjestdd korkeintaan kymmenen toisistaan riip-
pumatonta harjoitusta samanaikaisesti ja kouluttaja voi nopeasti vaihtaa valvomaansa
harjoitusta valikosta. Jokaiselle harjoitukselle tallentuu oma loki t4ssd menettelytavas-
sa. (Transas 2008, 25.)

Pidettaessé useita harjoituksia samanaikaisesti tai tietyissa muissa tilanteissa voi olla
tarpeen, etta harjoituksessa on useampi kouluttaja lasnd. Ohjelmisto mahdollistaa kor-
keintaan kolmen péatteen kayttamisen kouluttajan ominaisuuksin. Tallgin kouluttajat
ovat tasa-arvoisia keskendén ja voivat vaihtaa johtamiaan harjoituksia samalla tavoin
kuin yksittainen kouluttajakin. (Transas 2008, 25.)

Simuloitavat laitteet

VHF-ldhetinvastaanotin DSC-toiminnolla

VHF-laitteista on valittavissa neljaa erilaista lahetin-vastaanotinta vastaavat kayttoliit-
tymat; S.P:n jarjestelmistd SAILOR Compact 2000, SAILOR System 4000 ja SAI-
LOR RT5022 seké Furunolta FM-8800S. Kaikki lahetinvastaanottimien toiminnot on
simuloitu tarkasti muistuttamaan aitoja mukaan lukien lissominaisuudet, kuten ko-
hinansalpaus. (Transas 2008, 9-10.)

DSC-ominaisuus mahdollistaa kaikkien luokan A VHF-lahetinvastaanottimilta vaadit-
tavien digitaaliselektiivikutsutyyppien luomisen, lahettdmisen ja vastaanoton. Laite
mahdollistaa seka kasin syotetyn ettd GPS:sta siirretyn paikkatiedon liittdmisen DSC-

viesteihin.

MF/HF-ldhetinvastaanotin DSC-toiminnolla

Kaikkia todellisen MF/HF-laitteiston toimintoja voidaan harjoitella simulaattorilla;
niihin kuuluvat puhe-, telex- ja DSC-liikenne. Kayttoliittyméa voi olla tyyliltdaan joko
S.P. SAILOR HC4500 -lahetinvastaanotin DSC-ominaisuudella tai SAILOR RE2100
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-ldhetinvastaanottimen ja SAILOR RM2150 DSC:n yhdistelma. Laite simuloi myo6s
MF/HF-liikenteeseen olennaisena osana kuuluvia kantaman ja peittoalueen rajoja seké

erilaisia hairigita. (Transas 2008, 10.)

DSC-jarjestelméd mahdollistaa kaikkien Kansainvalisen televiestintaliiton suositukses-
sa 493 méaériteltyjen DSC-kutsutyyppien lahettdmisen ja kaikkien kuuden hatakutsu-
taajuuden paivystamisen. Paikkatieto on mahdollista sy6ttd4 kutsuun kasin tai auto-
maattisesti GPS:n tiedoista, kuten aidoissa laitteissa. (Transas 2008, 10-11.)

Radiotelex (NBDP)

Radiotelex-ominaisuus mahdollistaa viestien luomisen, lahettdmisen ja vastaanottami-
sen alusten kesken tai aluksen ja rannikkoradioaseman valilla. Tama on mahdollista
simuloida melko realistisesti tietokoneen naytoll& ja simulaatio tapahtuu Kansainvéli-
sen televiestintéliiton suosituksen 492-4 mukaisesti. Ohjelmistolla voidaan jéljitella
vapaan kanavan signaalin lahetysta rannikkoradioasemalta, taajuuksien synkronointia
ja alusten vélista litkenndintid ARQ- ja FEC-tiloissa. Saadut viestit on mahdollista tu-
lostaa ulkoisella tulostimella. (Transas 2008, 11)

Inmarsat-laiva-asema

Simulaattori jaljittelee Inmarsat-B SES SAILOR SP4400-, Inmarsat-C SES SAILOR
H2095B- ja Inmarsat Fleet77 Thrane & Thrane TT-3084A -laitteita. Puheliikenne- ja
telex-toiminnot ovat harjoiteltavissa Inmarsat-B-toiminnolla, telexien tallennus ja
edelleenlé@hetys seka viestien l&hetys tietyin kriteerein méaéritellylle ryhmélle
(EGC)Inmarsat-C -toiminnolla ja Fleet77-toiminnolla voidaan harjoitella myos satel-
liittipuheluita ja séhkodpostia (MPDS). Kouluttaja voi valvoa kaikkea liikennettd, 1&-
hettdd viesteja ja kdydéa puheluita. (Transas 2008, 12)

Navtex-vastaanotin

Kaikki aitojen Furuno NX-700- ja Japan marine corporation NT-900 -navtex-
vastaanottimien toiminnot on jaljitelty simulaattorissa. Opiskelijat voivat sdatéa, min-
k& tyyppisia viesteja ja milta rannikkoasemilta vastaanottavat, seké ajaa vianmaaritys-
ohjelman. (Transas 2008, 14.)
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Kouluttajan on mahdollista luoda ja lahettaa viesteja simulaattoriin tallennetuista ran-
nikkoasemista (Transas 2008, 14).

EPIRB

Simulaattoriin kuuluvat mallinnukset McMurdon valmistamista E3- ja G5 SmartFind
Plus -malleista. EPIRBIn testausta ja kdynnistystd voidaan harjoitella, liséksi koulutta-
jalle tallentuu loki kaikista EPIRB-lahetyksista ja hén voi halutessaan syottda VHF-
EPIRBIn tuottamaa l&hetysté kesken harjoituksen kanavalle 70. (Transas 2008, 14.)

SART, tutka ja aluksen ohjailupaneeli

McMurdon RT9-3- ja S4-mallin SARTIt kuuluvat ohjelmistoon. Kun jompikumpi
niista aktivoidaan, nakyy se samalla tavoin aluksen tutkaa simuloivassa ndytssé, ku-
ten todellinen SART-hatdmajakka. (Transas 2008, 15.)

Simulaattorin ohjelmistossa on yksinkertaistettu malli Racal BridgeMaster -tutkasta
sekd aluksen ohjailupaneeli. Tutkalla on mahdollista harjoitella mm. SART-
hatamajakan paikannusta ja ohjailupaneelilla muuttaa kurssia ja nopeutta. (Transas
2008, 15-16.)

VHF-kasipuhelimet

Simulaattorilla on mahdollista harjoitella myos VHF-kasipuhelimien kéayttdd; normaa-
limalleista kaytossa ovat SAILOR SP3300 ja SP3110. Liséksi valittavana on Tron
AIR VHF -h&tapuhelin. (Transas 2008, 16-17.)

Akkulaturi ja kytkintaulu

Radiolaitteiston akkulaturia, mittaria ja kytkintaulua simuloivien ohjelman osien avul-
la voidaan harjoitella tiettyja sdhkokatkon sattuessa tehtdvié toimenpiteitd ja koulutta-
jan on mahdollista katkaista padvirta ja/tai asettaa vara-akun varaustaso matalaksi
(Transas 2008, 17).

Hélytyspaneeli
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Ohjelmistoon siséltyy SAILOR AP4365 -mallinen halytyspaneeli, joka on pakollinen
matkustajalaivoissa (SOLAS - sopimus, luku IV, asetus 6.6). Paneeli alkaa halyttaa vas-
taanotettaessa DSC-hatéviesti VHF- tai MF/HF-vastaanottimella ja hatdviestin saapuessa
Inmarsatin kautta (Transas 2008, 18).

Radiosuuntimalaite

Rhotheta RT-500-M -radiosuuntimalaitetta voidaan simuloida ohjelmistolla; radiosuunti-
malaitteella voidaan harjoitella etsinté- ja pelastustoimia. Laitteella voidaan hakea suun-
timia yleisimmin kaytetyilta neljalt4 taajuusalueelta, liséksi silla voidaan purkaa Cos-

pas/Sarsat-laitteen l&hettdma informaatio. (Transas 2008, 18.)

Ship Security Alert System (SSAS)

Simulaattorin ohjelmistoon kuuluu SSAS-halytyspainike, jota on mahdollista kéyttaa

tiettyjen etsinté- ja pelastustoimien harjoittelussa (Transas 2008, 18).

GPS

Furuno GP -90 navigaattorista on ohjelmistossa simuloitu GMDSS-harjoituksissa kaytto-
kelpoiset ominaisuudet: paikannus, satelliittien etsiminen, mies yli laidan —ominaisuus,
mika mahdollistaa sijainnin tallentamisen ja sen etaisyyden ja suunnan jatkuvan seuraami-
sen. (Transas, 2008, 19).

Elektroninen merikartta (ECDIS)

Harjoituksissa voidaan kayttdd ohjelmaan sisallytettya karttaa. Tdma voi olla hyodyllista,
jos harjoituksessa on tarpeen selvittaa etaisyyksié toisiin aluksiin, rannikkoradioasemiin,
GMDSS-alueiden rajoja, etsinté- ja pelastusalueita seké tehtéessa suurpiirteisié arvioita

radioaaltojen etenemisestd. (Transas, 2008, 20.)

Itseopiskeluohjelma

Ohjelmisto antaa opiskelijalle mahdollisuuden oppia itsendisesti tietoja eri laitteista,
joita SOLAS-mééaraysten mukaiseen aluksen radioasemaan kuuluu. Liséksi ohjelmalla
voidaan suorittaa erilaisia kokeita opituista tiedoista. Ohjelma pitéa tehdyisté harjoi-

tuksista lokia, johon vain kouluttaja padsee kasiksi. (Transas, 2008, 20.)
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5.5 LCHS 4000

Vuodesta 2004 aloitetun EAKR-hankkeen osana ollut OILI-hanke pitaa siséllaan
LCHS 4000 - kaasu- 6ljy ja kemikaalilastinkasittelysimulaattorin seka Pisces I - 6l-
jyntorjuntasimulaattorin. Molemmat tulevat KMC:n tiloihin. Nykyisen kurssitarjonnan
puitteissa simulaattorin k&yttomahdollisuudet ammattikorkeakoulun kursseilla ovat ra-
jalliset ja se on ollut kdytdssa jo pitkaan, joten sen kdytostd on olemassa huomattavasti
keskuksen muita simulaattorilaitteistoja enemman materiaalia ja tietoa. Taméan vuoksi

on sen osuus tassa tydssa pienempi kuin muiden simulaattorien.

EAKR-hanke koostuu kahdesta osasta. Naista ensimmaéinen kasittada kontti- ja puo-
minosturisimulaattorit. Toinen osa pitaé sisélldan neste- ja kaasulastien lastaamisen ja
purkamisen seka 6ljyntorjuntatoimien simuloinnin. (MYR-viesti, Fransas, Anne &
Alava, Timo, 2007, 14.) Kontti- ja puominosturisimulaattorit ovat hyodyllisid paaasi-
assa satamaoperaattorien palveluksessa oleville, joten niitd ei tdman vuoksi sen enem-

péa tassa tyossa kasitella.

ITOPF:n tilastojen mukaan kaikista vuosien 1970 ja 2010 vélill sattuneista 6ljy-
vuodoista noin 37 prosenttia tapahtui lastaus- ja purkutilanteissa, joten tankkialusten
perdmiesten ja nesteterminaalien lastinkésittelyn operaattorien koulutuksessa neste-

terminaali ja 6ljyntorjuntasimulaattorit ovat hyodyllisia.

Neste- ja kaasulastisimulaattorit

Simulaattorin kayttoliittyma on hyvin samankaltainen tankkilaivoilla lastinvalvonnas-
sa ja lastioperoinnissa kaytettavien ohjelmien kanssa. Simulaattorilla voidaan harjoi-
tella erilaisten kemikaali-, 6ljytuote- ja raakadljylastien lastausta ja purkamista eri-
tyyppisilla tankkikokoonpanoilla. Liséksi simulaattori kattaa muun muassa tankkien
koneellisen pesun, raakadljypesun ja painolastioperaatiot. (Transas, LCHS 4000 Qil
Specification, 2007, 1-3.)

Lastioperaatioiden simuloinnissa simulaattori mallintaa nesteen virtausta putkistossa,
sen tuottamaa painetta, aluksen uppouman ja trimmin muutosta seka lasti- ja strippi-
pumppujen ja inerttikaasujarjestelman toimintaa, pumppujen seka venttiilien hairioita

seka lastin viskositeetin muutoksia simuloitavan nesteen ja sen lampdtilan muuttuessa



53

lammityksen tai ulkoldmpdtilan vuoksi. Simuloitaviin nesteisiin kuuluu 9 6ljytuotetta,

14 kemikaalia, kaksi elintarviketta ja vesi. (Transas, 2007, 2, 6.)

Tankkien pesua simuloitaessa voi koulutettava saatéa pesurien suihkujen kulmaa ja
pyorimisnopeutta seké pesuohjelmaa. Jos pesu suoritetaan vedelld, alkaa kédytetty vesi
vieda yhd enemman tilaa tankeissa, ja ne on purettava terminaaliin tai mereen riippuen
niiden 6ljy- ja kemikaalipitoisuudesta, joka on mahdollista mitata harjoituksessa.
(Transas, 2007, 2-3.)

Aluksen syvéyksen ja trimmin pitdmiseksi sopivana harjoituksen aikana on painolasti-
tankeista mahdollista pumpata vetta ulos tai tayttaa niitd. Kuten todellisissakin tilan-
teissa, on pumppaaminen mahdollista sek& painovoimaisesti etta painolastipumppujen
avulla. (Transas, 2007, 7.)

Kaasusimulaattori kasittaa kolme alusta, kaksi nesteytetyn maakaasun kuljetukseen
tarkoitettua ja yhden eteenin kuljetukseen tarkoitetun. Kuten nestelastisimulaattori, on
kaasulastisimulaattori tehty jaljittelemaan todellisten alusten lastivalvomoissa kéytet-
tavid ohjelmia. Simulaattori tayttdd IMO:n mallikurssien 1.35 ja 1.36 suositukset.
(Transas, LCHS 4000 Gas Specification, 2009, 1.) Periaatteiltaan simulaattori on sa-
mankaltainen kuin nestelastisimulaattori. Eroja kuitenkin 16ytyy runsaasti yksityis-

kohdista ja lastin dynamiikasta.

Oljyntorjuntasimulaattori

Gofmec Il — hankkeessa, joka toteutettiin Kotkan kaupungin ja EU:n yhteistyon4,
hankittiin kriisinhallintasimulaattori, jolla voidaan harjoitella 6ljyvuodon ja muiden
ympadristolle vaarallisten kemikaalivuotojen torjuntatoimien johtamista. Simulaattori
on verkossa ja yhteiskaytossa Pietarin Makarovin meriakatemian ja Viron meriakate-
mian kanssa. Simulaattori on kehitetty erityisesti toteuttamaan Yhdysvaltain rannik-
kovartioston PREP-harjoitusohjelmaa, jonka tavoitteena on parantaa onnettomuustor-

juntajohtajien valmiuksia. (Transas, Specification for PISCES Il, 2009, 1.)

Ohjelmisto simuloi erikokoisten 6ljy- ja kemikaalivuotojen etenemista erilaisissa ym-
péristoissa sekd saa- ja virtausolosuhteissa. Useimmissa harjoituksissa koulutettavat
pyrkivat estaméan vuodon etenemisté erilaisilla 6ljyntorjunnassa yleisesti kaytossa

olevilla keinoilla ja resursseilla, joiden maaré on rajallinen. (Transas, 2009, 6.)
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Harjoituksessa on mahdollista asettaa samanaikaisesti useampi vuotokohta ja kaikKki
niista voidaan s&&taa erilaisiksi. Erityyppisia vahinkoja on kolme: yksittéisesta pistees-
t4 alkava, 6ljylauttana alkava ja vuototyylinen, joka jatkuu madrétynlaisena virtana.
Vahingoille voidaan harjoitusta luotaessa maéritella vuotanut kemikaali/6ljytuote,

maaré ja ajankohta. (Transas, 2009, 5.)

Kéytossa oleville ljyntorjuntatydkaluille ja niiden kuljettamiseen tarvittaville véli-
neille sekd henkilostolle voidaan mééritelld kayttokulut, jolloin harjoituksen kaltaisen
onnettomuuden torjunnan kustannuksia voidaan arvioida. Lisaksi ohjelma mallintaa
kuinka paljon haitallisia aineita on paassyt vuodosta ekosysteemiin alueilla, jotka ovat
ehtineet saastua. Naiden pohjalta taas voidaan laskea kuinka paljon alueen elitstostéa
kuolee jos raja-arvot on asetettu. (Transas, 2009, 5.)

Ohjelmistoon on tarjolla huomattava méaara lisdosia, joilla voidaan mm. simuloida 6l-
jypaastoja jadolosuhteissa, ilmansaasteiden leviamista palavista 6ljylautoista ja yhdis-
t&a harjoituksia NTPro 4000:n VTS-moduuliin. (Transas, 2009, 1-3.)

6 KMC JA MERENKULUN OPETUSSUUNNITELMIEN KURSSISISALLOT

6.1 KyAMK:n merenkulun koulutusohjelman suuntautumisvaihtoehdot

Kymenlaakson ammattikorkeakoulussa koulutus on suunniteltu jokaiselle vuosikurs-
sille erikseen. Merenkulun koulutusohjelma jaetaan merenkulkualan insing6rin suun-
tautumisvaihtoehtoon ja merikapteenin suuntautumisvaihtoehtoon. Tutkintonimikkeet
néista ohjelmista valmistuville ovat insindori (AMK) ja merikapteeni (AMK). Opetus-
suunnitelmissa kurssien nimissa on vaihtelua, koska jokaisen vuosikurssin suunnitel-
ma poikkeaa edeltavistd. Uudet opetusmetodit, ajan, tilojen ja henkildstoresurssien
hallinta tuovat muutospaineita opetussuunnitelmiin. T&stéd johtuen kurssien nimet ope-
tussuunnitelmissa vaihtelevat jonkin verran vuosikurssista toiseen. Kurssien sisalto si-
nélld&n pysyy samana, mutta niitd tai niiden osia saatetaan kuitenkin yhdistella keske-
nadn. Tassa tydssé opetussuunnitelmia tarkastellaan yhtend eheéna kokonaisuutena

kurssien koulutussisallon kannalta.

Kummankin suuntautumisvaihtoehdon sisélt6 jaotellaan opetussuunnitelmissa liséksi
eri tasoille koulutusvuosien mukaan. Nama tasot ovat kummassakin ohjelmassa samat.

Ensimmaisen vuoden opiskelijat suorittavat support-tasoa. Support-tasolla hankitaan
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vahtimiehen pétevyys ja suuntautumisvaihtoehdot ovat télta osin samanlaisia. Toisen
ja kolmannen vuoden opiskelijat suorittavat operational-tasoa. Operational-tasolla
suuntautumisvaihtoehdot alkavat eriytyé toisistaan suuntautumisvaihtoehdon ammat-
tikurssien tullessa mukaan. Operational-tason jalkeen opiskelija on ammattikurssien
puolesta valmis hakemaan vahtikonemestarin tai vahtiperamiehen patevyytta seka
toimimaan aluksilla patevyyden mukaisissa vakansseissa. Management-tasolla suori-
tetaan tutkintonimikkeen mukaisia ammatillisia kursseja. Management-tason suoritet-
tuaan opiskelija voi hakea valmistumista olettaen, ettd ammattikorkeakoulun tutkinto-
sdanndn mukaiset muut yleiset opinnot on suoritettu. Saatuaan tutkintotodistuksen
opiskelija voi hakea ylempié patevyyskirjoja ja toimia rajoittamatta niiden mukaisissa
vakansseissa kauppa-aluksilla.

6.2 EKAMI:n merenkulun koulutusohjelman suuntautumisvaihtoehdot

Merenkulkualan ammattitutkinto voidaan jakaa kolmeen suuntautumisvaihtoehtoon:

vahtiperdmiehen, vahtikonemestarin ja korjaajan ammattitutkintoon. Lisaksi on ole-

massa laivasdhkdasentajan ammattitutkinto, jota Etela-Kymenlaakson ammattiopisto
ei talla hetkella tarjoa. (EKAMI, Merenkulkuala, 2011.)

Simulaattorikoulutusta voidaan KMC:ssé tarjota vahtiperdmiehen ja vahtikonemesta-
rin tutkinnoissa. Koulutuksen sisélté vastaa ammattikorkeakoulututkintojen opera-
tional-tason sisaltod. Peruskoulutuksessa voidaan hyddyntad ERS 4000
-konehuonesimulaattoria, TGS 4100 -meriradiosimulaattoria sekd NTPro 4000
-komentosiltasimulaattoria. Taman tyon tarkoituksiin ammattiopiston kurssit on sisal-

Iytetty vastaaviin ammattikorkeakoulun kurssien sisaltoihin.

6.3 Merikapteenin suuntautumisvaihtoehdon kurssisisallot ja NTPro 4000

-komentosiltasimulaattori

6.3.1 Aluksen ohjailu ja harjoittelu koulualus Katarinalla

Kymenlaakson ammattikorkeakoulun opetussuunnitelmissa on nykyisille merikap-
teeniopiskelijoille operational-tasolla aluksen ohjaamiseen ja hallintaan syventyvéa
kurssi, joka kulkee eri vuosikurssien opintosuunnitelmissa eri nimin. VVuodesta 2009
eteenpdin kurssin nimi on ”Aluksen ohjailu” ja sen tavoitteena on perehdyttdd opiske-

lija navigoinnissa ja paikanmaarityksessa tarvittaviin k&ytdnnon taitoihin ja meriteiden
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séantojen tulkintaan eri tilanteissa. (KyAMK, Opinto-oppaat, 2011). Etela-
Kymenlaakson ammattiopiston opintosuunnitelmassa vahtiperdmiehen suuntautumis-
vaihtoehdossa timén opintokokonaisuuden nimi on ”Aluksen ohjailu” (EKAMI, Ope-

tussuunnitelmat 2010).

Ennen kurssi suoritettiin taysin teoreettisena luentopohjaisesti ja opittu testattiin Kirjal-
lisella kokeella. NTPro 4000 -komentosiltasimulaattori mahdollistaa koko kurssin si-
séllon harjoittelemisen kéytdnndssa, simuloidussa ymparistossd. NTPro 4000 pystyy
mallintamaan luotettavasti kaikki aluksen késittelyyn liittyvat ndkdkohdat ja erilaisten

ohjailutilanteiden testaamisen kéytannossa.

Management-tasolla eli ns. kippariluokalla suoritetaan koulualus Katarinalla paallik-
koharjoittelua, johon kuuluu olennaisena osana laituriinajoharjoituksia. Harjoittelujak-
so on ollut noin viidestd kymmeneen arkipaivéa ja mahdollisuudet laituriinajoharjoi-
tusten toteuttamiseen riippuvat aina vallitsevasta séa- ja liikennetilanteesta Kotkan
alueen satamien laiturialueilla. Jos s&é&tilanne on koko viikon ajan tuulinen, on mah-
dollista, ettd laituriin ajamista ei paésté harjoittelemaan kuin muutamana paivana, tur-
vallisuusnakdkohdat huomioon ottaen. Harjoitusjakson aikana on aluksella ollut perin-
teisesti kaksi management-tason opintoja suorittavaa harjoittelijaa, jotka jakavat laitu-
riinajoharjoituskerrat keskendén. Komentosillalla on harjoittelun aikana valvomassa
suoritusta ja sen turvallisuutta aluksen paallikko ja suoritusta seuraamassa tilanteesta

riippuen alempien vuosikurssien opiskelijoita.

NTPro 4000 mahdollistaa laituriin ajon harjoittelemisen simulaattorissa kolmella ko-
mentosillalla saa- ja liikennetilanteesta riippumatta, erilaisilla alustyypeilld, moniin eri
satamiin. Koulutus ei siis ole end4 riippuvainen M/S Katarinan liikennéinnista. Opis-
kelijoiden ei k&ytanndssa tarvitse varata aikaa muilta opinnoilta kaytettavaksi koulu-
aluksella. Mikali olosuhteet eivat nayté otollisilta laituriinajoharjoitusten jarjestami-
seksi, voivat paallikkoharjoittelijat suorittaa harjoituksia simulaattorissa. Simulaattori-
harjoittelu ei vastaa taysin M/S Katarinalla koettavaa tosielaman tilannetta, mutta tata
voidaan kompensoida huomattavasti harjoituskertojen méaaralla. Simulaattorissa laivaa
el tarvitse ajaa lahtopaikalle ennen jokaista suoritusta. Lisaksi simulaattorin k&yttoku-

lut verrattuna koulualukseen ovat mitattomat.

M/S Katarina ei ole ajossa jokaisena ajokauden paivana. Lisaksi on ajettu puolikkaita

ajopdivig, yleensé ennen viikolle sattuvaa pyhdpdivéa tai maanantaisin ja perjantaisin.
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Aluksen ollessa péivén laiturissa paallikko- ja perdmiesharjoittelijoille on yleensa jar-
jestetty aluksella muuta toimintaa vahti- ja komentosiltatyon sijasta. Tallaisina paiviné
paallystoharjoittelijat voivat harjoitella simulaattorikeskuksessa. Simulaattorikeskus
sijaitsee tata silméllapitéen otollisella paikalla, aivan Katarinan kotilaiturin tuntumas-
sa. Laivaharjoittelun aikana paallystoharjoittelijoille voidaan myds jérjestaa simulaat-
toriharjoituksia tilanteen mukaan iltaisin. Optimaalisin tilanne olisi, jos laivaharjoitte-
lu ja simulaattoriharjoittelu tukisivat toisiaan. Simulaattorissa voitaisiin valmistautua
tulevan ajoharjoittelupdivan haasteisiin tai kerrata harjoittelupdivéan aikana tapahtunei-
ta tilanteita. Koulualuksella perdmies- ja paallikkdharjoittelijat hoitavat tehtévia vuo-
rotellen. Peramiesharjoittelijat toimivat yleensé navigaattoreina tai hoitavat paallikon
tehtdvaa vuorotellen paallikkoharjoittelijan puuttuessa. Paéllikkoharjoittelijoista toi-

nen on ajovastuussa ja toinen seuraa tilannetta laivan jarjestelmista.

Simulaattorikeskuksen komentosillat voidaan miehittdd samalla tavoin peramies- ja
paallikkotason opiskelijoilla. Komentosiltoja on kolme ja jokaisessa voidaan suorittaa
eri skenaariota. Samalla kertaa harjoittelevien opiskelijoiden mééra on k&ytannollisesti
katsoen kolminkertainen. Liséksi aikaa saastyy, kun pitkid avovesisiirtymia ei tarvitse
valttamatta ajaa. Toisaalta simulaattoriharjoitus voisi olla paivan mittainen, eli kay-
tdnnossé koulualuspdiva siirrettéisiin simulaattoriharjoitukseksi. N&in myos ensim-

maisen vuoden opiskelijat voivat harjoitella tdhystdjan ja ruorimiehen tehtavia.

Resource Management

BRM, Bridge Resource Management, on management-tason kurssi, jonka suoritettu-
aan merikapteeniopiskelijoiden tulee ymmartaa ja soveltaa meriteiden séantoja taydel-
lisesti kaikissa tilanteissa. Heidan tulee tuntea vahdinpitoa koskevat suositukset ja
méaéaraykset, luotsaustoimintaa koskeva lainséédanto seka kyeté tehokkaaseen tiimi-
tyoskentelyyn komentosillalla. Kurssin keskeiset aihealueet ovat meriteiden saantdjen
tulkinta eri tilanteissa, komentosillan tiimity6ta koskevat seikat sek& luotsaustoiminta
ja luotsinottovelvollisuus. (KyAMK, Opinto-opas, 2011.) Kurssi on tahén asti toteu-
tettu sarjana luentoja, joiden oheismateriaalina on kdytetty opetusvideoita. Oppiminen

on testattu teoriaharjoituksin ja kirjallisella kokeella.

NTPro 4000 -komentosiltasimulaattoreiden avulla tiimityoskentelya ja meriteiden
séantojen tulkintatilanteita voidaan harjoitella kdytdnndssa simulaatiotehtévin. Simu-

laattorit eivét kuitenkaan korvaa luentoja ja kouluttajan asiantuntemusta. Ne voivat
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korvata opetusvideot tai tdydentéa niitd asettamalla opiskelijat samanlaiseen tilantee-

seen, kuin opetusvideoin on havainnollistettu.

Simulaattorissa voidaan jarjestda esimerkiksi harjoitus, jonka kaikista tavoitteista yh-
den ihmisen on mahdoton selviytyd. Harjoitus voi esimerkiksi olla samankaltainen ti-
lanne, kuin opetusvideolla on nahty. Tehtavien jakamisen ja tiimitydskentelyn avulla
ryhma taas selviytyy pienell& vaivalla harjoituksen kaikista tavoitteista. Simulaattori-
harjoituksen jarjestamisessa avainasemaan nousee siis jalleen suunnittelu. Harjoituksia
ei valttamatta tarvita kuin yksi, koska koko kurssille osallistuva ryhma mahtuu kerral-
la simulaattoritiloihin. Komentosiltaryhmat tulisi kuitenkin IMO:n suositusten mukai-
sesti pitdd maksimissaan neljan henkilon kokoisina. Tallaisen harjoituksen tullessa ky-
seeseen ei debriefingin tarkeyttd voi aliarvioida. Jos opiskelijat eivat ymmarra tiimi-
tyon tarkeyttd, harjoituksen koulutustavoite jaa heille epéselvaksi ja koko harjoituksen

voidaan katsoa olleen ajanhukkaa.

6.3.3 Navigointilaitteet ja Automatic Radar Plotting Aid

Navigointilaitteita kasitteleva kurssi on toteutettu luentosarjana, jonka opintomateriaa-
lina on kdytetty monisteita. Kurssin tavoite on, ettd kansipaallyston tutkintoa suoritta-
va osaa laivan komentosillan navigointiin liittyvien laitteiden ja vélineiden toiminnan
ja tulkita niiden tarjoamaa informaatiota (KyAMK, Opinto-opas, 2011). Kurssi on
operational-tasolla opetussuunnitelmissa, jolloin sen suorittajilla on laivaharjoittelussa
ja koulualuksella hankittu kasitys komentosillan laitteistosta ja sen toimintaperiaatteis-
ta. NTPro 4000 -komentosiltasimulaattori mallintaa kaikki laivan komentosillalta 16y-
tyvét navigointivélineet joko fyysisina laitteina tai virtuaalisina nayttopaatteen avulla.
Simulaattoria voidaan kayttaa luentojen tukena. Opiskelijat voivat harjoitella simu-
laattorilaitteistolla, jolloin heille muodostuu kaytdnnon kuva laitteiston toiminnasta ja

rajoituksista.

ARPA-kurssi kuuluu olennaisena osana kansipaallyston koulutukseen. Se on jérjestet-
ty simulaattorikurssina jo vanhojen simulaattoreiden aikaan. Kurssi voidaan jatkossa
jarjestaa sellaisenaan uusissa NTPro 4000 -komentosiltasimulaattoreissa. Kurssilla
harjoitellaan tutkien ARPA-ominaisuuden kayttda kohteiden seuraamisessa ja vaisto-
toimenpiteiden suorittamisessa. Nykyaikana on ehdottoman tarkeaa, etta tutkien AR-
PA- ja AlS-ominaisuuksien erot tulevat opiskelijoille selviksi. Joissain tutkissa on

ARPA/AIS-fusion-ominaisuus, joka kayttada aina AlS-jarjestelman tietoja maalien seu-
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rannassa, mikali tieto on saatavilla. ARPA-ominaisuus on kytkettava toimintaan erik-
seen. Jopa konsolissa olevat ARPA-ryhman alla olevat kontrollit saattavat vaikuttaa
ainoastaan AlS-jarjestelman maaleihin, jos ARPA ei ole kytkettynd. AlS-jarjestelmén
tarjoama tieto perustuu muiden alusten lahettdmaan sijainti- ja nopeustietoon. Koke-
mus on osoittanut, ettd kaikki vahtip&allystéon kuuluvat eivat osaa tehdd eroa ARPA-

ja AlS-maalinseurannan vilille.

6.3.4 Aluksen hallintalaitteistot, Aluksen ohjailu ja kasittely

Aluksen hallintalaitteistot ja Aluksen ohjailu ja késittely ovat management-tason kurs-
seja, joiden paamaara on syventaa opiskelijan osaamista operational-tasolla kaydyista
Navigointilaitteet- ja Aluksen ohjailu -kursseista. Naill4 kursseilla NTPro 4000
-komentosiltasimulaattorin kaikkia ominaisuuksia voidaan hyédyntaa kattavasti ope-
tuksessa. Paamaarana on, etta opiskelijalla on tiedot ja taidot aluksen hallitsemiseen
kaikissa ohjailutilanteissa mukaan lukien luotsin otto, pelastusoperaatiot, erilaiset tuu-
li- ja virtaolosuhteet sek& aluksen ohjailu merenkdynnissé ja jadkentéssa. Hallintalait-
teistot-kurssin tavoitteista tarkein on ohjailukyky turvallisesti integroidulla jérjestel-
malla. Kurssin muut tavoitteet ovat laivan kaikkien navigoinnin kannalta oleellisten
laitteistojen ominaisuuksien tunteminen ja kayttdminen. Naihin voidaan lukea komen-

tosiltavarustuksen liséksi laivan paé- ja apukoneistot. (KyAMK, Opinto-opas, 2011.)

NTPro 4000 pystyy mallintamaan ECDIS-jarjestelman kaikki ominaisuudet. Kurssien
sisaltd voidaan integroida keskenaan jarjestamalla kattava simulaattoriharjoitusten
ketju, jossa kasitellaan lukuisia ohjailu- ja navigointitilanteita. Luentojen ohella kay-
tdnnon harjoittelulla voidaan syventaa opittua. Komentosiltavarustukseen voidaan tu-
tustua kattavasti NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorissa. Simulaattoriharjoittelu-
kurssi tulisi kehittdd IMO:n suositusten mukaan mallikurssi 1.32:n pohjalta. Kerralla
komentosiltasimulaattoreilla harjoittelevien mééraa rajoittaa kéytettavissé oleva simu-
laattorilaitteisto. Jos noudatetaan IMO:n suosituksia, komentosiltasimulaattoreilla
mahtuu harjoittelemaan maksimissaan kerralla 12 henkil6d (IMO, Model Course 1.32,
6). Kurssien osallistujamaara on kuitenkin yleensa suurempi, jolloin simulaattorihar-
joittelua voidaan jakaa useammille paiville tai aamu- ja iltapéivalle. Jos osallistuja-
maard ei ylitd suosituksia reippaasti, ei jakoa kannata toteuttaa. Talldin kuitenkin har-
joittelun tehokkuus karsii (IMO, Model Course 1.32, 6).
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Ideaalitilanteessa kurssin opetusapuna on Full mission -komentosiltasimulaattori, jos-

sa on kaksi ARPA-tutkandyttéa AlS-ominaisuudella, ECDIS-varajarjestelmalld, integ-
roitu navigointijarjestelmé ja taman lisaksi ainakin yksi integroitu komentosiltajérjes-

telmad, kuten yhteydenpito tai lastioperoinnin hallinta, seka halytyksenhallintatoiminto
(IMO, Model Course 1.32, 6-7). NTPro 4000 tayttdad naméa vaatimukset, joten laitteis-

ton puolesta rajoituksia kurssin toteuttamiselle ei ole.

6.3.5 Reitti- ja matkansuunnittelu

Operational-tasolla opiskelija suorittaa Reittisuunnittelun kurssin. Kurssin kaytyaan
opiskelija pystyy itsendisesti etsiméén reittisuunnitelmaan tarvittavat tiedot ja hyddyn-
tamaan niité oikein. (KyAMK, Opinto-opas, 2011.) Reittisuunnittelu on yksi olennai-
simmista perdmiehen tehtévista. Reittisuunnittelun kurssilla suunnitelmat on tehty pe-
rinteisin keinoin kerddmalla yksiin kansiin kaikki toteutettavan reitin aikana tarvittava
tieto, paperiversiona. Padpaino kurssilla on ollut tiedonkeruussa. Opiskelija tietaa

kurssin kéytyadn, misté tarvittavia tietoja purjehdittavalle reitille tulee etsié.

Reittisuunnittelussa on térkedd hallita perinteiset keinot. On tiedettava, mista kirjoista
ja oppaista tietoa tulee etsid. Nykytekniikka mahdollistaa reittisuunnitelmien tuottami-
sen lahes taysin ilman Kirjallista materiaalia. Monet tarvittavat teokset ja oppaat ovat
saatavilla elektronisina versiona, ts. niitd voi selata tietokoneella. Tarvittava materiaali
on kuitenkin oltava kasilla myos silloin, kun laitteiston k&yttdminen ei ole mielekasté
tai mahdollista. Reittisuunnitelman hyvéksyy aluksen paallikko, ja kaikki vahtipaalli-
kot tutustuvat siihen ennen matkaa. Reittisuunnitelma on virallinen asiapaperi, ja se

varmennetaan allekirjoituksin.

Reittisuunnitelmassa tulee olla reittipistelista. Perinteisin keinoin tdmaé lista laaditaan
méarittdmalla haluttujen reittipisteiden sijainti paperikartalla ja koostamalla ndma pis-
teet purjehdusjarjestyksessa listaksi. Jos aluksen navigointivalineiksi on rekisteroity
paperikartat, ts. alus ei ole ECDIS-sertifioitu, tulee reittipisteiden olla merkittyna pa-
perikartalle joka tapauksessa. Reittipistelista voidaan my6s saada tulosteena kartta-
plotterista. NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin karttaplotteriohjelma on Transas
Navi-Sailor 3000. Karttaplotteriohjelmalla opiskelijat voivat harjoitella kdytannon
reittisuunnittelua, kuten se tehdaén nykyaan laivoilla. Navi-Sailor 3000 tarjoaa tahén
kattavat mahdollisuudet reittien piirtdmisesté varorajojen ja k&dnnésympyroiden méaa-

rittdmiseen. Jos plotteriohjelmaan on kytketty tulostin, suunnitelmassa tarvittava lista
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saadaan tulosteena ohjelmasta. On kuitenkin tarkeaa, etta opiskelijat osaavat koostaa
kattavan reittipistelistan ilman plotterikoneen apua, ts. he suunnittelevat reittipistelis-
tan ensiksi perinteisin keinoin ja sen jalkeen harjoittelevat karttaplotterilla.

Koulutuksessa ei yleensa opeteta, miten plotteriohjelma késittelee valittuja reitteja.
Kun reitti on valmis, se asetetaan monitoroitavaksi, jolloin ohjelma alkaa seurata sita.
Jos monitoroitavaan reittiin halutaan tehd&d muutoksia, on reitti otettava uudelleen ka-
sittelyyn, tallennettava ja asetettava uudelleen monitoroitavaksi. Reittisuunnitelman
muuttaminen ”lennossa” on tarkeééa jaanavigoinnin kannalta. Kun alus saa jéareittipis-
teet esimerkiksi VTS:Ité tai jadnmurtajalta, on ne pystyttava syottamaan plotterikonee-
seen ripedsti ja virheettomasti. Syotettyja pisteitd on tassa tapauksessa tarkasteltava
erittain kriittisesti, sill& alukselle saatetaan ilmoittaa vaaria pisteité tai pisteet tulevat

ymmarretyksi vaarin kommunikointivirheen vuoksi.

VESSEL CLASS

0.58 nm
2.8 min

57.9°/min Port
12.5 m

MMSI: 307671529
: ALPHA
c 24
IMO: 865003224 -
way using engi

argo ship

es!
OND
0

Kuva 6. Navi-Sailor 3000 ECDIS -moduulin karttaplotterindkyma. Valittuna on AlS-valilehti.
AlS-vdlilehden vasemmalla puolella on ndhtavissé Monitoring-vélilehti, jolla monitoroitava
reitti valitaan ohjelman tietokannasta. (Transas, Navi-Trainer 4000 General Description of
Navigational Simulator System, 2006, 77.)
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Matkansuunnittelu on management-tason kurssi ja se laajentaa reittisuunnittelun kurs-
silla hankittua tietopohjaa. Kurssin suoritettuaan opiskelijan tulee pystya suunnittele-
maan matka ja siihen liittyva navigointi kaikissa olosuhteissa kayttaen hyvéksyttyja
menetelmia valtamerireittien valinnassa (KyAMK, Opinto-opas, 2011). Navi-Sailor
3000 pystyy piirtdmaan reitit joko rhumb line- tai great circle -muodossa. Valtame-
rinavigoinnissa isoympyrépurjehdus tulee aiheelliseksi. Reitti voi kulkea lyhyet mat-
kat rhumb line —viivana ja merialueiden ylitykset voidaan méérittaa great circle

—viivoiksi.

Meteorologian opinnot on siséllytetty osaksi reitti- ja matkansuunnittelu-kursseja.
Vaikka NTPro 4000 pystyy sindllaan kasitteleméaan vaihtelevia séatiloja, ei silla voi
harjoitella meteorologian kasitteitd. Meteorologiaan liittyva opetus ja kasitteisto tay-

tyy jatkossakin opettaa luentopohjaisena.
6.3.6 Hatatilannehallinta

Jokaisella koulutustasolla on hatatilannetoimintaan keskittyva kurssi. Support- ja ope-
rational-tasoilla ndma kurssit ovat Hatatilannetoiminta 1 ja 2. Support-tason kurssi
keskittyy henkilokohtaiseen toimintaan hatatilanteissa, joita merenkulkijat kohtaavat.
Operational-tasolla kdydaan lapi, mita peramiehen vélittdmiin tehtaviin hatatilanteis-
sa, kuten esimerkiksi yhteentorméyksessa ja karilleajossa, kuuluu. N&ita tehtavia ovat
esimerkiksi vahinkoarvion ja valvonnan suorittaminen (KyAMK, Opinto-opas, 2011).
Miehistdn ja paéllystdn palokurssit kuuluvat ndiden kurssien siséltoihin vastaavilla ta-

soilla.

Management-tasolla opiskelija suorittaa Hatatilannehallinnan kurssin (KyAMK, Opin-
to-opas, 2011). T&ta kurssia eivat ole rasittamassa palokoulutukset, joten sen sisaltoa

voidaan ndin laajentaa simulaattorikoulutuksen suuntaan vaivattomasti.

Kurssilla voidaan harjoitella NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin karilleajo-, kal-
listuma-, black-out- ja yhteentorméaystilanteiden liséksi kattavasti kaikilla KMC:n si-
mulaattorilaitteistoilla mukaan lukien nesteterminaalisimulaattori. Kaikki KMC:n si-
mulaattorit pystyvéat mallintamaan vaara-, vahinko-, ympéristévahinko- tai laitteisto-
virhetilanteita kattavasti. Hatatilannehallinnan kurssilla voidaankin suorittaa suuri yh-
teissimulaattoriharjoitus, johon voi osallistua opiskelijoita niin kansi- kuin koneosas-

toltakin.
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Kurssin kulloisenkin painopisteen mukaan voidaan myos raatal6ida kattavia harjoituk-
sia hyddyntden NTPro 4000 -komentosiltasimulaattoria ja ERS 4000
-konehuonesimulaattoria. Tulipalot, karilleajot, black-outit, kallistumat, yhteentorma-
ykset ja laiteviat ovat kaikki mallinnettavissa simulaattoreilla. NTPro 4000 ja ERS
4000 on kytketty keskenaan verkkoon, jolloin harjoituksissa molemmat voidaan mie-

hittad ja molemmat voivat osallistua tilannetoimintaan ja tehtdvan ratkaisemiseen.

Hatatoimintaharjoituksien tapauksessa briefing on erittéin tarkeéé, jotta opiskelijoille
ei jad epéselvaksi, mistd on kyse. Koko harjoituksen anti voi menna hukkaan, jos joku
olennainen asia kaytettavan aluksen, toisten alusten, ympdriston tai muiden vallitsevi-
en olosuhteiden tilasta j4& kertomatta. Hatatilannetoimintaharjoituksiin ei myoskaan
saa sisallyttdd suunnittelematonta materiaalia kesken harjoituksen. Debriefing tulee
mya0s pitéé aina, eritoten hatatilanneharjoituksissa, jotta osanottajille tulee selvéksi,
mité tehtiin oikein ja mitd vaarin. Jos debriefing jatetadn pitamattd, ovat harjoituksella

saavutetut hyodyt kyseenalaisia.

6.3.7 VTS-operaattori

NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin lisamoduulilla Navi-Harbour voidaan harjoi-
tella VTS-operaattorin toimintaa. Moduuli tarjoaa kattavat keinot liikenteenohjauksen
mallintamiseen mm. ohjelmoimalla l&hestyvét alukset rikkomaan kulkusaantoja, jol-
loin harjoitteleva VTS-operaattori joutuu puuttumaan tilanteeseen. Myds TGS 4100
-meriradiosimulaattori sisaltaa joitain ominaisuuksia, joita voidaan kéayttaa tassa kou-

lutuksessa.

VTS-operaattorikoulutuksen simulaattorilla voi sisallyttaa radioliikennekursseihin tai
se voi olla osana merikapteenikoulutuksen myéhemmassé vaiheessa tulevia ohjailu- ja
simulaattorikursseja. VTS-operaattorikoulutus olisi myds oiva jatkokoulutuskurssi. Se

voitaisiin tarjota valinnaisena kurssina merikapteeniopiskelijoille.

6.4 Merikapteenin suuntautumisvaihtoehdon kurssisisallét ja TGS 4100 -meriradiosimulaattori

6.4.1 GMDSS-tutkinto

Merikapteenin tutkintoon kuuluu olennaisena osana operational-tasolla GMDSS-
jarjestelman mukainen yleinen radioasemanhoitajan tutkinto. GOC-tutkintoon johta-
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van koulutuksen tarjoaa ammattikorkeakoulu ja patevyystodistus saadaan suorittamal-
la koulutuksen péatteeksi Viestintaviraston osoittaman tutkinnon vastaanottajan val-
voma nayttokoe ja Kirjallinen teoriakoe. Opintosuunnitelmissa meriradiokurssi kulkee
nimelld ”Meriradiojarjestelmait, laivaradiolaitteet ja —liikenne”. Ammatillisella puolel-
la suoritetaan sama tutkinto vahtiperamiehen koulutusohjelmassa. (KyAMK, Opinto-
opas, Merenkulun koulutusohjelma; Viestintavirasto GOC, ROC ja kelpoisuustodis-
tus.)

Kurssi suoritetaan KyAMKn meriradioasemalla Metsolassa. Tutkintokokeeseen val-
mistaudutaan Kirjallisella aineistolla. TGS 4100 -meriradiosimulaattori tayttaa koko-
naisuudessaan IMO:n ja STCW-95-yleissopimuksen vaatimukset, jotka koskevat me-
renkulkijoiden GOC- ja ROC-pétevyystodistuksia (Transas GMDSS Simulator TGS
4100 v.7.2. Product Description, 2008, 5). TGS 4100 antaa opiskelijoille mahdolli-
suuden harjoitella itsendisesti GMDSS-tutkintoon ohjelmaan sisadnrakennetulla itse-
opiskeluominaisuudella (ks. Transas GMDSS Simulator TGS 4100, Itseopiskelu). It-
seopiskeluohjelmassa on tarjolla kolme toimintoa: esittelytila, opitun testaustila ja tut-
kintotila. Ohjelma pitéa Kirjaa suorituksista opitun testaustilassa ja tutkintotilassa
(Transas, 2008, 20). Nain opiskelija voi itse seurata ja testata osaamistaan ennen var-
sinaista tutkintokoetta ja parantaa suoriutumismahdollisuuksiaan. Vanhalla jarjestel-
malla opiskeltaessa tallaista mahdollisuutta ei ollut. Opiskelijan kannalta tdmé& on tér-
kedd, koska jos han ei suoriudu ensimmaisellé kerralla tutkintokokeesta, on seuraava
yrityskerta maksullinen. Uudelleenyrityskerta taytyy myos jarjestaa erikseen, koska
nayttotutkinnon vastaanottajana on Viestintdviraston edustaja, jonka on oltava paikalla
kokeessa.
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Kuva 7. TGS 4100 -simulaattorin itseopiskeluohjelma. Alavasemmalla ovat ndhtévissa
kontrollit tilanvaihtoon. Alaoikealla ikkunassa on kirjanpito suorituksista. (TGS 4100 Product
Description, 2008, 21.)

6.4.2 TGS 4100 -meriradiosimulaattori ja Radioenglanti

Meriradiokurssin ohella meriradiosimulaattorilla voidaan harjoitella Radioenglannin
kurssia varten. Radioenglanti kuuluu operational-tason ammattikursseihin. Kurssin
tarkoitus on antaa opiskelijalle riittdva tietopohja GOC-tutkinnon suorittamiseen.
Kurssin materiaalina on IMO Standard Marine Communication Phrases, SMCP (Ky-
AMK, Opinto-opas, 2011). IMO SMCP on kokoelma radioliikenteessa tarvittavasta
englanninkielisesté standardisanastosta ja -ilmauksista. Ennen kurssi suoritettiin kay-
tdnndssa opettelemalla ulkoa SMCP ja suorittamalla tentti. TGS 4100 mahdollistaa
standardisanaston ja ilmauksien harjoittelemisen kaytdnndssa oikeata tilannetta vas-
taavassa ymparistossa. Koska ihminen oppii harjoittelemalla (Rowley, A. 2009), on
kaytannon harjoittelulla suuri merkitys standardisanaston ja ilmauksien oppimisessa.
Jos harjoittelu radiosimulaattorissa pystytadn toteuttamaan kurssin puitteissa, parantai-

si se oppimistuloksia.
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Englannin kielen merkitys Suomen merialueilla kasvaa uuden luotsausasetuksen myo-
t&, joka sallii englannin kielen k&yton linjaluotsintutkinnoissa 1.7.2011 alkaen (Lii-
kenne- ja viestintdministerid 2011). Né&in ollen englannin kielen koulutusta merikap-
teenin tutkinnon osana tulee painottaa entisestaan. Englannin kielen harjoitusten sisél-
Iyttdminen simulaattorikoulutukseen niin meriradiosimulaattorissa kuin varsinaisessa

komentosiltasimulaattorissa lisd4 englannin kielen ammattisanaston osaamista.

6.5 Merenkulun insindorin suuntautumisvaihtoehdon kurssisisallét ja ERS 4000

-konehuonesimulaattori

Merenkulun insinédrin suuntautumisvaihtoehdon laajuus on opintopistejarjestelman
mukaan 270 opintopistettd. Viimeisin koulutettava vuosikurssi, jolla on voimassa ole-
va opintosuunnitelma, on MI110. (KyAMK, Opinto-opas, 2011.) Insindorin suuntau-
tumisvaihtoehdon ammattiopinnot on jaoteltu opintosuunnitelman mukaan support-,

operational- ja management-tasoille seuraavasti:

Support-tason kurssit

Support-tasolta 10ytyvat kurssit ovat samat riippumatta suuntautumisvaihtoehdosta.
Niita kursseja ovat “Konevahdinpito 17, ”Laivakoneistot 1” ja ”Dieselmoottorit 17

(KyAMK, Opinto-opas, 2011).

Operational-tason kurssit

Toisen ja kolmannen vuoden opiskelijat suorittavat operational-tasoa. T&mén tason
ammattikursseja ovat ”Laivakoneistot 2”7, "Kéyttotekniikka 17 sekd “Dieselmoottorit

2” (KyAMK, Opinto-opas, 2011).

Management-tason kurssit

Suunnitelman mukaan neljannen vuoden opiskelijat suorittavat management-tason
kurssit. Niitd ovat ”Kylmatekniikka”, Laivan putkistot ja kattilatekniikka”, ”Laivan
apukoneistot”, ”Kayttotekniikka ja konevahdinpito 2” ja ’Voimakonetekiikka” (Ky-
AMK, Opinto-opas, 2011).
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Support-, operational- ja management-tasojen alle on opintosuunnitelmissa koottu
my06s merenkulun yleiskurssit ja ammattikorkeakoulun yleiskurssit, jotka eivét ole ta-

man tyon tai merenkulun insindorin k&ytannon ammattitaidon kannalta merkitsevia.

Merenkulun insinédrin koulutusohjelmassa simulaattoriharjoittelu tulee tapahtumaan
ERS 4000 -konehuonesimulaattorissa. Support-tason yleiskurssit, jotka ovat samat
kummallekin suuntautumisvaihtoehdolle, ovat sisalldltadn yleiskursseja (KyAMK,
Opinto-opas, 2011), joiden tarkoituksena voidaan katsoa olevan tutustuttaa opiskelija
laivaymparistdon, laivan laitteisiin ja niiden kayttdtarkoituksiin. Ensimmaisen vuosi-
kurssin opiskelija voi suorittaa vahtimiehen Kirjan. Vahtimiehen ei tyéssaén tarvitse
vaikuttaa konehuoneen laitteistoihin muuten kuin poikkeustapauksissa tai kaskettées-
sé. Support-tason opintoja suorittavan kouluttaminen simulaattorissa suorittamaan
esimerkiksi konekierrosta ei nain ollen ole jarkevaa, itse asiassa sen voidaan katsoa
kayttavan turhaan simulaattoriaikaa, jota muut opiskelijat voisivat kayttad. Simulaatto-
riin tutustuttaminen tutustumiskaynnin tai jonkin kurssin yhteydessa voisi olla miele-

kasta.

Operational- ja management-tason kurssien sisalldissa on paljon viittauksia ammatilli-
seen kykenevaisyyteen. Esimerkiksi operational-tason kurssin “Kayttotekniikka 17 si-
séllon mukaan opiskelijan on osattava kytked laivan p&é- ja apukoneet satama- ja me-
rivalmiuteen sekd osattava ottaa k&yttoon ja kytked pois laivan eri jarjestelmia (Ky-
AMK, Opinto-opas, 2011). Operational-tasosta eteenpdin laivatyohon liittyvilla am-
matillisilla kursseilla on kaikilla hyotya konehuonesimulaattorin kaytdsta. ERS 4000
-konehuonesimulaattori on riittdvéan kattava kaikkien ndiden kurssien kaytannon toi-
den opettamiseen ja esimerkiksi nayttokokeiden suorittamiseen, kun on kyse laittei-
den, kuten apu- ja padkoneiden hallintalaitteiden, tai sahkotaulujen kaytosté ja kone-
késkyjen suorittamisesta. Laitteiden purkaminen, kokoaminen ja kdytannon huolto on

opetettava edelleen perinteisin keinoin.

Konehuonesimulaattori voidaan kytked verkkoon komentosiltasimulaattoreiden kans-
sa (ks. ”Yhteisk&ytté NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin kanssa”). N&in kone-
huonesimulaattorilla voidaan harjoitella oikeita toimenpiteité aina, kun komentosil-
tasimulaattorissa on koulutus kdynnissé. Pidemman meriajoharjoituksen aikana taméa
ei ole mielekéstd, ellei konehuonesimulaattorissa ole myos kouluttaja paikalla, jos

komentosiltaryhman kouluttaja ei my6s huolehdi konehuonesimulaattorista komen-
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tosiltasimulaattorin koulutettavien ohella. Tamé verkkoyhteys simulaattoreiden vélilla
tuo huomattavia mahdollisuuksia. Vanhoilla simulaattoreilla ei voinut harjoitella
konkreettista kdskynvaihtoa komentosillan ja konehuoneen valilla, ERS 4000
-konehuonesimulaattorin ja NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin ollessa verkotet-
tuna viestintd on mahdollista. Kone- ja kansipéaallystod voidaan siis kouluttaa simu-
laattorissa samaan aikaan ja he voivat ottaa osaa samaan simulaattoriharjoitukseen
toimimalla harjoituksessa saman aluksen miehistoné. Simulaattoreita voidaan myos
kayttaa erikseen riippumattomina toisistaan, jolloin ohjelmisto mallintaa konehuoneen

toiminnan komentosillalle ja toisinpdin.

7 JATKOKOULUTUSKURSSIT

Kymenlaakson ammattikorkeakoulu tarjoaa tutkintoon johtavan perusopetuksen lisak-
si ammattiosaamista syventavid merenkulun jatkokoulutuskursseja. Osa néista kurs-
seista on kaupallisia, koulun opiskelijoille kurssit ovat kuitenkin ilmaisia. Opetus-
suunnitelmassa merenkulun ammattikorkeakoulututkinnon kokonaisopintopisteméaé-
résté 15 pistettd on vapaasti valittavia kursseja. Opiskelija voi vapaasti tayttdd ndma
pisteet parhaaksi katsomallaan tavalla ammattikorkeakoulun kurssitarjottimelta. Suuri
osa merenkulun opiskelijoista kuitenkin tayttada tdman vaaditun pistemaaran merenku-

lun jatkokoulutuskursseilla mahdollisimman pitkélle.

Merenkulun jatkokoulutuskurssit ja KMC:n simulaattorit

Simulaattorikoulutusta silmallapitaen merenkulun jatkokoulutuskurssitarjottimelta

voidaan poimia useita kursseja (KyAMK, Opinto-oppaat, 2011):

Tutkatekniikka

e Séilidalustoimintojen perusteet BTTP

e Oljysdilidalusturvallisuuskurssi OTTP

e Kemikaalisailidalusturvallisuuskurssi CTTP

e Kaasusailidalusturvallisuuskurssi GTTP
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e VTS-toimintojen perusteet

e Ice Navigation and Operations

o FRC (Fast Rescue Craft).

Kaikkia kursseja ei tarjota jokaiselle vuosikurssille. Ainoat kurssit, jotka on tarjottu
kaikille vuosikursseille, ovat sadilidalusturvallisuuskurssit. (KyAMK, Opinto-opas,
2011.) Opinnaytetyon tarpeista johtuen kasitellaan ne kurssit, joista tekijoilla on oma-
kohtaista kokemusta. Ndama ovat BTTP, OTTP, CTTP, GTTP ja Tutkatekniikka.

Nesteterminaalisimulaattorin hyddyntdminen tulee kyseeseen séilidaluskursseilla. Ne
on perinteisesti toteutettu luentosarjana, jonka ohessa on jarjestetty kirjallisia harjoi-
tuksia ja kaytdnnon esimerkkejd. Nesteterminaalisimulaattoria voidaan hyddyntéa sai-
lialuskurssien lastinkasittelya koskevissa osuuksissa. Kurssit eivét vaadi simulaatto-
rin kayttoa ja suurilta osin ne voidaan jérjestaa tehokkaasti kuten ennenkin ja oppimis-
tavoitteet saavutetaan. Nesteterminaalisimulaattorin kdyttd on kouluttajan harkinnassa.
(IMO, Model Course 1.01, 1991, 6; Model Course 1.02, 1992, 12; IMO, Model
Course 1.04, 1999, 12; IMO, Model Course 1.06, 1991, 6.)

Nesteterminaalisimulaattorilla voidaan mallintaa 6ljy-, kaasu- ja kemikaalialustoimin-
tojen liséksi joukko satamatoimintoja. Alustoiminnot on mallinnettu kattavasti. Simu-
laattoria voidaan hyddyntaa peruskoulutuksen liséksi tankkilaivojen miehiston ja paal-
lyston koulutuksessa seké yleisessa paallystokoulutuksessa, mitd tulee painolastitoi-
mintojen, aluksen rungon rasitusten ja ymparisténsuojelulaitosten k&yttéon. (Transas
2008, LCHS Gas. Sales Specification, 1.)

Tutkatekniikan kurssin tavoite on oppia ymmaértdmaan tutkan toimintaperiaate. Kurs-
silla kayd&an lapi erityyppisten tutkien toimintaperiaatteita ja havainnointietéisyyksié,
tutkan rakenne lohkokaaviotasolla ja esitelladn esimerkkejd kaupallisista tutkista.
(KyAMK, Opinto-oppaat, 2011). Tutkan kdytanndn toimintaperiaatetta, saatdja ja ha-
vainnointietaisyyksia voidaan havainnollistaa NTPro 4000 -komentosiltasimulaattorin
avulla (Transas 2006, 72-76). Komentosiltasimulaattoreita on kolme kappaletta, jol-
loin kurssille osallistuvien maaré taytyy sovittaa sellaiseksi, etta kaikki padsevat osal-
liseksi opetuksesta. Simulaattorissa vierailua voidaan myds porrastaa, jos osallistuja-

maara on suuri.
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8 LUOTSIKOULUTUS

Valtioneuvosto vahvisti uuden luotsausasetuksen 10.3.2011, ja se tulee voimaan
1.7.2011. Uuden asetuksen antaminen liittyy vuoden 2011 alussa voimaan tulleeseen
luotsauslain uudistukseen. Lain muutoksen mydtd myds luotsausasetusta oli tarkistet-
tava, jotta lain uudet sdé&nnokset voidaan panna taytantoon taysimaaraisesti. (Liikenne-

ja viestintdministerio 2011).

Uuden luotsausasetuksen myoté luotsattavien alusten koko kasvaa vastaamaan Ruot-
sin ja Norjan kdytantda. Linjaluotseilta vaadittavien harjoittelumatkojen méaaraa lisa-
taan, ja samalla osa néistd matkoista voidaan korvata simulaattoriharjoittelulla. Linja-
luotsinkirjan myontamista koskevien sdédnnésmuutosten taustalla on englannin kielen

salliminen jatkossa linjaluotsintutkinnoissa. (Liikenne- ja viestintdministerié 2011.)

Luotsin ohjauskirja, linjaluotsinkirja seka erivapaudet

Simulaattoreiden kaytto tulee pakolliseksi 1.7.2011 luotsin ohjauskirjaan, linjaluotsin-
Kirjaan ja erivapauksiin liittyvissa tutkinnoissa. Osa tutkintoihin liittyvista harjoittelu-
vaatimuksista voidaan 1.7.2011 alkaen korvata simulaattoreissa suoritettavalla harjoit-
telulla. Tutkintoja ja harjoittelua korvaavia simulaattorikursseja ottavat vastaan TraFin
auditoimat merenkulun ammattikorkeakoulut ja oppilaitokset. Nain ollen kurssien ja
tutkintojen suorittaminen tulee mahdolliseksi myds Kotka Maritime Centressa. (Laine,
séhkopostikeskustelu 28.3.2011.)

Uusi asetus koskee 1&ahinna Finnpilot Pilotage Oy:td, joka hoitaa Suomen luotsaustoi-
minnan taysin. Luotsausliikelaitos Finnpilot muuttui 1.1.2011 alkaen valtion osakeyh-
tioksi. Finnpilotin omistajaohjaus on liikenne- ja viestintdministeriossé. Luotsausliike-
laitoksen hallituksen kaikki jasenet jatkoivat osakeyhtion hallituksessa. Yhtidlle siir-
tyivat kaikki luotsausliikelaitoksen oikeudet ja velvollisuudet. Siirtyminen uuden ase-
tuksen vaatimaan menettelyyn suoritetaan siten, ettd uusittavat luotsin ohjauskirjat uu-
sitaan ennen 1.7.2011. N&in simulaattorikoulutuksen tarvetta voidaan siirtdd myo-
hemmaksi. Jatkossa Finnpilot Pilotage Oy kilpailuttaa simulaattorikoulutusta tarjoavat
ammattikorkeakoulut ja oppilaitokset. Kilpailutuksen perusteella Finnpilot paattéaa,
mista ja missa maarin simulaattorikoulutusta ostetaan. (Finnpilot, Finnpilot Pilotage
aloittaa toimintansa 1.1.2011; Kosonen, sahkdpostikeskustelu 4.4.2011.) KyAMK:ssa



71

tullaan tarjoamaan vapaasti valittavana luotsaustoimintaan liittyvé kurssi (Alava Ti-
mo, henkil0kohtainen tiedonanto 14.4.2011).

9 SIMULAATTOREIDEN HYODYNTAMISEEN LIITTYVIA ONGELMIA

9.1 Henkilostoresurssit

Simulaattorikoulutusta ovat Kymenlaakson ammattikorkeakoulussa ja Etel&-
Kymenlaakson ammattiopistossa toteuttaneet varsinaiset tuntiopettajat normaalin ope-
tusvastuunsa ohella. Vanhoille simulaattorilaitteistoille ei ole osoitettu yhta vastuu-
henkil6d, vaan kursseja, joiden toteutukseen simulaattorit ovat kuuluneet, ovat toteut-
taneet tuntiopettajat, jotka kaikki ovat osanneet kdynnistaa ja kéyttaa simulaattorilait-

teistoa.

BSN-hankkeen projektikuvauksessa on maininta uusien tyopaikkojen maarésta. Suun-
niteltuja projektin synnyttdmia tyépaikkoja on yksi, joka ei ole toteutunut. (EAKR,
2011.) Simulaattorikeskukseen ei tule paatoimista simulaattoriohjaajaa, eika keskuk-
selle ole osoitettu paatoimista vastuuhenkiloa. Tdma on ongelma simulaattorikoulu-
tusajan maksimoinnin kannalta. Koska keskuksella ei ole paatoimista ohjaajaa tai vas-
tuuhenkil6d, ei opiskelijoilla edelleenk&édn ole mahdollisuuksia kayttda simulaattoreita
muuten kuin suunniteltujen kurssien puitteissa. Omatoiminen harjoittelu simulaatto-
reilla on tall4 hetkell& mahdotonta. Simulaattorit ovat siis kdyt0ssé virka-aikana siten,
kuin opetushenkilokunnalla on aikaa ohjata simulaattoreiden kayttoa ja kurssien olles-

sa kdynnissa. Muun ajan simulaattorit seisovat joutilaina.

Yksi mahdollisuus tilanteen ratkaisemiseen olisi perehdyttaa opiskelijoita simulaatto-
reiden kayttoon. Ensimmadiselld vuosikurssilla simulaattorikoulutus tulee olemaan va-
haistd tai sitd ei ole ollenkaan, mutta toisesta vuosikurssista eteenpéin voitaisiin jokai-
selta vuosikurssilta antaa yhdelle henkil6lle perehdytys simulaattoreiden k&ynnistami-
seen ja kayttdmiseen. Tata l&hestymistapaa kéytettiin vanhojen komentosiltasimulaat-
toreiden aikana. Kaytto oli kuitenkin niin véahaista laitteiston ollessa vanhentunutta, et-
t& simulaattoreiden hyddyntaminen opiskelijoiden vapaa-ajalla jai vahaiseksi. T&man
ratkaisun ongelma on vastuukysymykset. Simulaattorit sijaitsevat Etela-
Kymenlaakson ammattiopiston lukituissa ja kulkuvalvotuissa tiloissa. Paasyoikeuksi-
en valvominen on hankalaa, jos joillakin opiskelijoilla on oikeus pééasta tiloihin ovien

ollessa lukittuna. Kalliiden laitteiden vaurioituessa ei vastuuta voida siirtaa opiskeli-



72

joille. Tama ratkaisumalli on vaikea tai mahdoton toteuttaa edell& mainituista syista.
Simulaattoreiden kayttd valvotusti pdivasaikaan, kun henkilokuntaa on saapuvilla, on
mahdollista. (Alava Timo, sdhkopostikeskustelu 8.3.2010.)

Toinen mahdollisuus on osoittaa simulaattoreille vastuuhenkild vakituisesta opetus-
henkilokunnasta. T&ma vastuu voi olla esimerkiksi viikoittainen kiertava péivystys.
Simulaattorikeskuksen tai jonkin sen osan iltakdyttajaksi pystyisi ilmoittautumaan
esimerkiksi péivystajalle sahkopostitse, tai koulut voivat pitaa kotisivuillaan varauslis-
taa. Perinteinen keino olisi pitda varauslistaa simulaattorikeskuksen ilmoitustaululla,

kuten joidenkin tilojen tapauksessa on menetelty.

Simulaattorikeskus ei ole viel& taysin toimintakuntoinen. Paatoimisen simulaattorioh-
jaajan palkkaaminen ei ole taysin pois suljettu vaihtoehto, mutta se vaikuttaa epéto-
dennékoiseltd (EAKR, 2011; Alava T. 2010). Simulaattorikoulutus jérjestetadn niin,
ettd korkeakoulututkintoa suorittavat opiskelijat eivat joudu siirtymaan kaupunginosi-

en valilla saman péivén aikana.

9.2 Simulaattoritilojen remontoinnin aikataulu

KMC:n simulaattoritilojen remontointi on jaanyt jalkeen alkuperaisesta aikataulusta,
ja tésta johtuen simulaattorikeskuksen taysi kdyttoonotto on viivastynyt. Opinnayte-
tyon aikataulun ongelmien liséksi tasta voi koitua ongelmia luotsikoulutuksen jarjes-
tdmisen kannalta. KMC on alilydntiasemassa, jos simulaattorikeskus ei ole tdydessa
toimintavalmiudessa, kun Finnpilot kilpailuttaa simulaattorikoulutusta jarjestavat lai-
tokset. Ollakseen tasaveroisessa asemassa kilpailutuksessa on KMC:n oltava taydessé

toimintavalmiudessa ennen heindkuuta 2011.

Simulaattorilaitteisto on ollut remontin aikana varastoituna lukuun ottamatta yhta ko-
mentosiltasimulaattoria. Yksi NTPro 4000 -komentosiltasimulaattori on ollut toimin-
nassa esittely- ja testaustarkoituksessa Etela-Kymenlaakson ammattiopiston merenku-
lun toimipisteen varsinaisissa tiloissa. Vieraillessamme véliaikaistiloissa kiinnitimme
huomiota tilojen ilmankosteuteen. llmanvaihto ei ilmeisesti ollut p4élla ja tiloissa oli

tukalan kuumaa ja kosteaa. Suuri ilman kosteusprosentti on elektroniikalle haitallista.

Simulaattori ei kuitenkaan osoittanut minkaanlaisia toimintavirheité testauksen aikana.



73

9.3 Kurssien suunnittelu

Yksi opinnéytetyon alkuperaisista tarkoituksista simulaattoreiden hyddyntamisen kar-
toittamisen lisaksi oli luoda kurssipohjia simulaattorikoulutukselle. Kurssien pddmaa-
rét ja toteutustavat poikkeavat huomattavasti toisistaan. Kattavan kurssijarjestelman
luomiseen siséltyva tydméaara on niin suuri, ettei sellaista ole mahdollista siséllyttaa
yhteen opinndytety6hon. Jos kurssijarjestelmé luodaan ennen simulaattorikeskuksen
kayttoonottoa ja kaytannon testaamista, on hyvin todennakoistg, etta kohdataan vaka-
via toteuttamiseen liittyvia ongelmia ja suuri osa tyosté valuu hukkaan. Opinndytetyon
tekijoilla ei ole kokemusta simulaattorikouluttajan tehtavisté eiké kurssien suunnitte-
lusta. Kurssisuunnitelman luominen vaatii asiantuntijuutta ja kokemusta simulaattori-

kouluttajan tehtavisté.

10 JOHTOPAATOKSET

Kotka Maritime Centren myota merenkulun simulaattorikoulutus Kymenlaakson am-
mattikorkeakoulussa ja Etela-Kymenlaakson ammattiopistossa ei ole enaa laitteistosta
kiinni. Simulaattorikeskuksen laitteisto on niin moderni, etta sen tarjoamia mahdolli-

suuksia tulee pohtia jatkossakin kattavasti.

Laajan kasitteen, kuten simulaattorikeskuksen, hyddyntamisen pohtiminen kaikilta
nakokannoilta on vaikeaa. Tyossé kaytiin 1api keskuksen rakenne ja laitteisto seké tar-
keimmaét nakokohdat, joita olemassa olevien kurssien siirtdmiseksi simulaattorikoulu-
tuskeskuksessa toteutettaviksi voidaan katsoa olevan. Etela-Kymenlaakson ammat-
tiopiston koulutussisallon tarkasteleminen oli hankalaa, koska tyon tekijoilla ei ole
kokemusta ammattiopistossa vallitsevista toimintatavoista, saati ammattiopistossa
opiskelusta. Ammattiopiston koulutussisélto kuitenkin mukailee ammattikorkeakoulun
operational-tason sisaltod, mita tulee vahtiperamiehen ja vahtikonemestarin koulutuk-
seen, joten viitteitd aiheesta voitiin esittdd onnistuneesti. Kun simulaattorikeskus on
tydessé toiminnassa, ammattiopiston puolelta saadaan varmasti lukuisia lopputoité

simulaattorikeskuksen hyddyntamisesta ja toiminnoista.

Simulaattoreiden koulutuksen tukena hyddyntdmisen pohtiminen taytyi perustaa suu-
relta osin tekijoiden kokemukseen merikapteenikoulutuksesta. Tdssé kuitenkin onnis-
tuttiin ja tydssa esitellaan lukuisia ehdotuksia koulutuksen kehittdmiseksi ja simulaat-

torien sisallyttdmiseksi jo olemassa olevaan kurssirakenteeseen, kurssien integroimi-
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seen keskendén ja taysin uusien kurssien kehittamiseksi. Lahtokohtana pidettiin omas-
sa koulutuksessa koettujen ongelmien analyysi&; mitéd olisi voitu tehda toisin ja mité
mahdollisuuksia ei silloin ollut, koska ajantasaista simulaattorilaitteistoa ei ollut ole-

massa.

Koulutusrakenteen uusimisessa tulisi aluksi keskittyd komentosilta- ja konehuo-
nesimulaattorilaitteistojen siséllyttdmiseen kurssirakenteeseen ja simulaattorikoulutus-
jarjestelman kehittdmiseen. Peruskoulutus on kuitenkin tarkeintd, jotta edellytykset tu-
levan laivanpaallyston ammattitaidon kehitykselle olisivat mahdollisimman hyvét.
Meriradiosimulaattorilla harjoittelun voidaan katsoa olevan GMDSS-tutkinnon suorit-
tamisen jalkeen vain ammattitaitoa syventdvaa. Laivoilta radiolaitevarustukseen 16y-
tyy laivan arkistoista kattavat kayttoohjeet, ja uusien perdmiesten tuleekin ensitoik-
seen perehtya niiden toimintaan. Nesteterminaalisimulaattorin kéytto tulee kyseeseen
peruskoulutuksessa lahinné painolastitoimintojen harjoittelussa séilidalustoimintojen
perusteiden liséksi. Jatkokoulutuksessa varsinaisilla sailidaluskursseilla sen ominai-

suudet tulevat tarpeellisiksi.

11 JATKOTUTKIMUS

Kotka Maritime Centren simulaattoreiden hyédyntdmisté tutkimuskéaytossa tulisi har-
kita. Kartoitettaessa tdmén tyon taustoja oltiin yhteydessa Merikotka-tutkimus-
keskukseen (Kotka Maritime Research Centre); tyon aihe ja ndkemys sen toteuttami-
seksi esiteltiin tutkija Maria Hanniselle. Sdhkdpostinvaihdon ja keskustelun jalkeen
tultiin kuitenkin siihen tulokseen, ettd simulaattorikeskuksen hyédyntamista tutkimus-
kaytossé ei kannata yhdistaa tdéhan tyéhon, koska Merikotka-tutkimuskeskusta ei si-
nallaan kiinnosta opetuskaytto ja tutkimuskaytossa hyddyntdmisen kartoittaminen ja
tutkiminen toisi niin suuren lisdurakan, etta se kannattaisi erottaa itsenéiseksi tyok-
seen. (S&hkopostikeskustelu 5.4. 2010, henkilokohtainen tiedonanto 7.4.2010).

Simulaattoreiden mahdollisuutta tallentaa harjoittelua voidaan hyédyntad tutkimusma-
teriaalina tai opinnaytetdissé. Koulutettavien suoritusta voidaan seurata ja tutkia suori-
tuksen aikana ja sen jélkeen joko koulutettavien kanssa tai osana ulkoista tutkimusta.
Tallenteita simulaattoriajoista voidaan esimerkiksi hyodyntad osana kayttaytymistie-

teellisté ja psykologista tutkimusta.
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Kumpikin opinnéytetydn tekijoista on merikapteenin suuntautumisvaihtoehdon opis-
kelijoita. Tekijoilla ei ole kaytdnndn kokemusta merenkulun insinddrin opintojen suo-
rittamisesta; konehuonesimulaattorissa suoritettavat opinnot ovat vieraita. Merenkulun
insindorin koulutusohjelman lopputyoksi ERS 4000 -konehuonesimulaattoriin liittyva
tutkimus olisi aiheellinen, kunhan KMC:n tilaremontti on valmis ja ERS 4000 on toi-
minnassa. Yhden ihmisen opinnédytetyoksi ERS 4000 tarjoaisi erinomaisen tutkimus-

kohteen.

Koululaiva Katarinan ja KMC:n simulaattoreiden yhteiskayttoa tulisi tutkia, kunhan
simulaattorikeskus on téydessé toiminnassa. Otollinen aika télle olisi esimerkiksi
syyslukukausi 2011 tai kevétlukukausi 2012. Aihetta on sivuttu myos téssé tyossa.
Missd maarin koulualuksella suoritettavaa harjoittelua voitaisiin tukea tai jopa korvata
simulaattoriharjoittelulla ja miten koulutus tulisi jarjestad, jotta hyodyt olisivat suu-
rimmillaan? NTPro 4000 -komentosiltasimulaattoreiden tapauksessa laitteiston ja toi-
minnallisuuden vertailu on helppoa. Koulualuksen koneistoratkaisu on hieman erikoi-
nen, joten ERS 4000 -konehuonesimulaattorin ollessa kyseessé vertailu on vaikeam-
paa. Konehuonety6hodn kuuluu myos olennaisena osana muita toimia kuin laitteiden
kayttoa ja valvontaa, joten pelkka laitteistovertailu ei kattaisi kaikkea olennaista. Si-
mulaattorikoulutus ei vield nykytasolla voi taysin korvata oikeassa maailmassa hankit-
tua kokemusta. Tekniikan kehittyessa tdma tulee kuitenkin muuttumaan, mutta ei viela

lahivuosina, eika ainakaan KMC:n elinkaaren aikana.
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AVAILABLE SHIP MODELS

The following Ship Models are available:

GENERAL CARGO - renewed Ship Model

Simulator Modules:

Propulsion Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW02

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW03

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW04

M MC +FPP
(12,240 kW, 105 RPM)

- ME Remote control

- Fresh Water cooling

- Sea Water cooling-NEW!

- Fuel Oil Supply

- Fuel Oil Transfer-NEW!

- Oil & Fuel Separators

- Lubricating Oil

- Compressed Air

- Exhaust Gases

- ME Cylinder processes

- Main Engine Local control

- Alarm Station

- Unified System Diagram

- Dead Man system-NEW!

- Parameterization feature-NEW!
- Interactive Mimic Diagram-NEW!

- 2xDiesel Generator
- 1xShaft Generator
- 1xEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- Alarm Station

Steam plant

Boiler Fuel system
Bilge Water system
Steering Gear
Water Desalination
Fire Alarm system
CO; Fire system
Fire Main system
Provision cooling
Air Conditioning
Alarm Station

GENERAL CARGO-2 - new Ship Model

Simulator Modules:

Propulsion Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW51

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW52

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW53

13




Sulzer RTASS +FPP
(12,750 kW, 105 RPM)

- ME Remote control

- Fresh Water cooling

- Sea Water cooling

- Fuel Oil Supply

- Fuel Oil Transfer

- Oil & Fuel Separators

- Lubricating Oil

- Compressed Air

- Exhaust system & Turbocharger

- ME Cylinder processes

- Engine Local control

- Stern Tube system

- Alarm Station

- Dead Man system

- Unified System Diagram

- 2xDiesel Generator
- 1xShaft Generator
- 1xEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- Alarm Station

Steam plant

Boiler Fuel system
Bilge Water system
Steering Gear
Water Desalination
Fire Alarm system
CO; Fire system
Fire Main system
Provision cooling
Air Conditioning
Alarm Station

TANKER LCC - renewed Ship Model

Simulator Modules:

Propulsion Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW08

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW09

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW10

(12,240 kW, 105 RPM)

- ME Remote control

- Fresh Water cooling

- Sea Water cooling-NEW!

- Fuel Oil Supply

- Fuel Oil Transfer -NEW!

- Oil & Fuel Separators

- Lubricating Oil

- Compressed Air

- Exhaust system & Turbocharger

- ME Cylinder processes

- Engine Local control

- Alarm Station

- Unified System Diagram

- Dead Man system-NEW!

- Parameterization feature-NEW!

- Interactive Mimic Diagram-NEW!
3-D Visualization feature-NEW!

- 2xDiesel Generator
- 1xShaft Generator
- 1xTurbo Generator
- 1xEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- Alarm Station

Steam plant

Boiler Fuel system

Turbo Generator Steam Turbine
Steam Driven Cargo Pumps-NEW!
Ballast system-NEW!

Bilge Water system-NEW!
Steering Gear-NEW!

Water Desalination

Sewage Treatment system-NEW!
Incinerator-NEW!

Inert Gas system-NEW!

Fire Alarm system-NEW!

CO; Fire system

Fire Main system

Provision cooling

Air Conditioning

Alarm Station

TANKER LNG - new Ship Model

Simulator Modules:

Propulsion Plant

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW55

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW56

Ref. No TR-S-ERS-SW54
i - in

EPP
(29,450 kW, 90 RPM)

Main Turbine (MT)

- MT Remote control system

- MT Lub. Oil system

- MT Gland system

- MT Bleed & Drain system
Steam, Condensate & Feed Water
- Superheated Steam system

- Desuperheated Steam & Dump

systems

- Condensate Water system

- Boilers Feed Water system

Main Boilers (MB)

- Steam & Water system

- Fuel Oil, Gas & Atomizing system
- Steam & Nitrogen Purge system
- Soot Blowers system

Cooling systems

- Sea Water systems

- Central Cooling Fresh Water system
Fuel systems

- Fuel Oil Supply system

- Fuel Oil Transfer system

- Oil & Fuel Separators

Auxiliary systems

- Compressed Air system

- Stern Tube Lub. Oil system

- 1xDiesel Generator
- 2xTurbo Generator
- 1xEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Cargo Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- Alarm Station

Bilge Water system
Steering Gear system
Ballast system

Sewage Treatment system
Incinerator

Fire Alarm station

Fire CO, system

Fire Main system
Provision Cooling system
Air Conditioning system
Alarm Station
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- Distilling plant

Engine Room Local control
- MT Local Control panel

- Boilers Local Control panels
- Boilers EMCY Control panels
- Alarm Station

- Dead Man system

- 3-D Visualization feature

CONTAINER SHIP - renewed Ship Model

Simulator Modules:

Propulsion Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW41

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW42

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW43

N C +FPP
(57,200 kw, 94 RPM)
- ME Remote control
- Fresh Water cooling
- Sea Water cooling
- Fuel Oil Supply
- Fuel Oil Transfer
- Oil & Fuel Separators
- Lubricating Oil
- Compressed Air
- Exhaust system & Turbochargers
- ME Cylinder processes
- Main Engine Local control
- Alarm Station
- Unified System Diagram
- Interactive Mimic Diagram-NEW!

- 2xDiesel Generator
- 1xShaft Generator
- 1XEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- Alarm Station

Steam plant

Boiler Fuel system
Bilge Water system
Steering Gear
Water Desalination
Fire Alarm system
CO: Fire system
Fire Main system
Provision cooling
Air Conditioning
Alarm Station

RO-RO - renewed Ship Model

Simulator Modules:

Propuilsion Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW05

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SWO06

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW07

S.E.M.T. Pielstick 16PC 2.2V-400 +
CcPP

(5966 kw, 520 RPM)

- ME Remote control

- Fresh Water cooling

- Sea Water cooling

- Fuel Oil Supply

- Fuel Oil Transfer

- Oil & Fuel Separators

- Lubricating Oil

- Compressed Air

- Exhaust system & Turbocharger
- CPP & Stern Tube system

- Alarm Station

- 3-D Visualization feature

- Unified System Diagram

- _Interactive Mimic Diagram-NEW!

- 2xDiesel Generator
- 1xShaft Generator
- 1xEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- Alarm Station

Steam plant

Boiler Fuel system
Bilge Water system
Steering Gear
Water Desalination
Fire Alarm system
CO; Fire system
Fire Main system
Provision cooling
Air Conditioning
Alarm Station

TRAWLER

Simulator Modules:

Propulsion Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW11

Electric Power Plant
Ref. No TR-S-ERS-SW12

Auxiliary systems
Ref. No TR-S-ERS-SW13

ill P
(526 kw, 1200 RPM)
- ME Remote control
- Gear Control panel
- Cooling system
- Fuel Oil & Lub. Oil systems
- Compressed Air
- Alarm Station
- 3-D Visualization feature

- 2xDiesel Generator
- 1xEMCY Generator
- Main Switchboard
- EMCY Switchboard
- Transformers

- Breakers

- Feeders

- Safety systems

- Automation system
- _Alarm Station

Bilge Water system
Steering Gear

CO; Fire system
Fire Main system
Alarm Station

JOINT-OPERATION-WITH-FRANSAS NAVIGATIONAL-

_SIMULATOR-NTPro—
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