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利用引航软件提高船长靠离泊技能的方法
黄迪

（宁波海运股份有限公司，浙江 宁波 315020）

摘　要：船长的安全自引，对航运公司安全生产和提质增效的目标有重要意义，而船长靠离泊技能的持续提高是安全自

引的有力保障。本文介绍利用引航软件对靠离泊操纵数据的精确计算和记录功能，结合刻意练习的原则，同时在实际操

作中运用本文所提出的“提高船长靠离泊技能操作流程”，最终达到有效提高船长靠离泊技能的目的。
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保证靠离泊安全是船长的重点工作之一，即使船上

有引航员协助，也要明确船长始终是第一责任人，这就

要求船长必须要有较高的靠离泊技能。笔者在实践中发

现引航软件“SEAiq Pilot”（以下简称引航软件或软件）

不仅可以较好提高船长操船安全系数，更重要的还是可

以通过对操船过程的完整记录，供船长有效运用刻意练

习的原则稳步提高自身靠离泊技能。希望本文能抛砖引

玉给同行一个启发。

1 引航软件介绍

1.1 软件工作架构

该软件是国内外引航员较为常用的引航软件，目前

可以安装于 iPhone、iPad 等多种移动终端中，通过连接

于船载 AIS 设备的 AIS Pilot Plug 所发出的 WIFI 信号接

收本船 AIS 数据源，该 AIS 数据源中包括了船舶艏向传

感器、速度传感器等各传感器所提供的船舶运动参数 [1]，

最后软件将这些参数计算处理后输出强大的辅助靠离泊

数据信息。软件工作架构如图 1 所示。

图 1 引航软件工作架构示意图

1.2 辅助靠离泊操纵

软件在辅助船长靠离泊操纵时，能提供许多图形化

的直观信息，比如艏 / 尾与泊位间的精确测距、艏 / 尾

横移速度、船体与泊位的角度、预测船位、艏 / 尾运动

趋势双矢量线、旋转角速度（ROT）等等，船长可以参

考这些信息达到安全靠离泊的目的。

1.2.1 精确测量靠离泊三要素

船长在靠离泊操纵中始终要控制好“距离、速度、

角度”这三个要素，软件可以辅助船长对上述靠离泊三

要素的精确把握。

图 2 靠泊过程中精确测量“靠离泊三要素”

如图 2 所示为笔者重载涨水靠泊浙能六横煤电码头

时的截图，图中清楚地显示着本船距泊位 1 倍船宽时船

艏 / 尾与泊位距离为船艏 29.8 米，船尾 33 米，艏 / 尾

的靠拢速度为船艏 0.06 米 / 秒；船尾 0.10 米 / 秒，靠拢

角度 1.2°基本平行于码头，船尾拖轮已处于拖位缆绳

带力状态，非常直观。

1.2.2 其他靠离泊操纵数据

船长在掉头靠离泊作业中对船舶的运动趋势要有

较高的预见性，特别是重载状态下在有流港掉头靠泊中

更是如此。如图 3 所示仍为上述重载涨水靠泊操纵中的

掉头过程截图，图中 4 个阴影部分代表本船未来 2 分钟

内的预测船位，每个阴影间隔 30 秒；两条弯曲矢量线

分别代表船艏和船尾在未来 6 分钟内的运动趋势，从此

时的矢量线来看船体在 4 分钟内可以掉头完毕；此外顶

栏的 ROT 数据显示目前旋转角速度为向左 22.6°/min，

ROT 可供船长估算掉头至任意角度所需时间。这些数据

都为船长安全靠离泊提供了有力支持。
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图 3 掉头过程中精确显示船舶运动态势

1.3 记录功能

软件能够将靠离泊全过程记录下来，在回放中可以

完整显示上述各种辅助靠离泊操纵数据，这也是我们对

引航软件要重点利用的功能。

2 提高船长靠离泊技能的有效方法

靠离泊操纵是一门实操性很强的技能，提高船长靠

离泊技能需要用到刻意练习。刻意练习是佛罗里达州立

大学心理学教授安德斯·艾利克森等在《刻意练习：如

何从新手到大师》[2] 中提出的，它要求我们在平时工作

中除了要有大量的练习或是实操，还要进行高质量的反

馈以达到较好效果。这里的反馈最好来自高水平导师的

即时指点，但在船长独立顶岗后这样的即时反馈也就随

之结束了，因此船长必须要对每次的靠离泊操纵进行自

我反馈，反馈可以通过对操纵过程的完整复盘进行，而

这就需要有对操纵过程的完整记录作为前提条件。笔者

在实践中利用引航软件的记录功能结合刻意练习原则，

总结出了一套“提高船长靠离泊技能操作流程”（如图

4 所示）。此外船长还要能经常以某个稍有难度的目标

为导向，在确保安全的前提下跳出舒适区进行靠离泊操

纵。

图 4 提高船长靠离泊技能操作流程图

2.1 记录与反馈

船长的每一次靠离泊经历都是宝贵财富，都值得记

录与反馈。传统上许多船长都是在事后凭记忆去记录过

程，但很多关键数据的缺失或不准确，难免会使反馈效

果大打折扣。软件的记录功能很好地解决了这个问题，

它能在船长操船过程中将本船的关键数据全部保存下

来，在企业版软件中还可以同步记录船长发出的指令等

音频信息，这大大提高了反馈的准确性。

记录信息可以通过两种形式回放出来，一是轨迹复

原图形式；二是视频回放形式，以上两种形式相辅相成，

在进行反馈时可以先用轨迹复原图对本次靠离泊操纵进

行一个操纵结果的总体评判，然后视频回放整个靠离泊

过程，从操纵结果出发对自己在操纵过程中的各项指令

做出精准反馈，分析不足之处，然后想办法来纠正。当

然对于较好地操纵过程要总结优化，最后内化于心，达

到有效提高靠离泊技能的目的。

2.1.1 轨迹复原图

不同于一般的 ECDIS 只有线性轨迹记录，引航软

件可以将本船运动中的船位以群组的方式按时间顺序排

列展现出来，船长可以从本船运动全貌中对操纵结果进

行大致的评判。

案例一：突遇大风浪掉头靠泊。图 5 为笔者某次重

载涨水靠泊浙能乐清电厂码头的轨迹复原图，本次靠泊

在掉头过程中突遇九级大风，风向东北为斜顺风，由于

强风影响，从图中可以看出掉头过程几乎原地完成，未

像往常一样在涨水流的作用下一边掉头一边漂向上游，

接下来在掉头完毕向码头靠拢的过程中船位及时后退至

合适水域，从而保证了与码头稳泊船的安全纵距，为最

后的安全靠泊上好保险。从整个操纵的结果来看本次靠

泊是比较成功的，没有因突遇强风而发生险情。接下来

就可以用视频回放整个靠泊过程，以便将成功经验总结

优化并内化于心。

图 5 案例一 突遇大风浪掉头靠泊轨迹复原图

2.1.2 视频回放

软件在视频回放时可以动态展示和靠离泊当时一

致的所有数据，图 6 为案例一的视频回放截图，可以看

出当时由于强风的影响，掉完头后还一直有进速，为了

与码头稳泊船及时拉开纵向距离，笔者在用拖轮控制好

船舶横移速度和角度的同时，先用较长时间的倒车将船

退到安全位置，再合理使用车舵及拖轮以抵消强斜顺风

带来的不利影响，最终将船舶以极低的速度贴上泊位。
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整个靠泊过程是顺利的，但也有需要总结优化的地方。

在回放中发现船舶向码头靠拢的过程中，船尾在拖轮拖

拉状态下偶有发生大幅向右偏移的情况，后来知道这是

由于大风浪使船尾拖轮短时无法保持住船位所致，虽然

当时拖轮又很快恢复状态并及时拖住，但由此笔者就想

到了如果下次再遇到这种情况，就要有随时准备用短时

进车配合右满舵去克服不利情况的思维模式，最后将这

个思维模式内化于心。

图 6 案例一 突遇大风浪掉头靠泊视频回放截图

2.2 与他船的对比反馈

好的反馈还需要与他船的靠离泊范例进行对比，

通过与好的范例对比可以更好地判断自己的操纵是否合

理，这就需要对他船的靠离泊过程也进行记录，软件的

虚拟登轮功能可以为此提供条件。船长虚拟登上某条正

在靠离泊操作的船舶后，该船的动态数据就能和本船一

样一目了然，并也可以完整记录，供船长用来和自己的

操纵做对比。笔者建议在港期间可以重点虚拟登上一些

由引航员操纵的船舶，一般由本港引航员操纵的靠离泊

可以成为较好的范例进行对比反馈之用。这个对比反馈

可以是同一个泊位，也可以是不同的泊位

2.2.1 与同一泊位的较好范例对比反馈

案例二：狭窄港池开首掉头离泊。笔者某次在京唐

港期间虚拟登上一条正在该港 11 泊离泊的外轮，当时

该轮由引航员采用开首向左掉头的方式离泊，整个离泊

过程较为安全顺畅，笔者用软件对此进行了完整记录（见

图 7 中的绿色轨迹）。凑巧没过多久笔者也靠上了京唐

港 11 泊，在离泊时同样采用了开首向左掉头法（见图

7 中的红色轨迹）。将两条轨迹复原图叠加在一起后，

可以看出两条轨迹基本一致，通过对比说明笔者的操纵

结果基本合理。然后再用视频回放来复盘整个离泊过程，

图 8 为本船的视频回放截图，从中可以看出当时本船转

心被较好地控制在船尾位置，船舶运动态势呈扇形状，

这样可以保证在船尾距码头较近位置处完成掉头动作，

通过本次总结再次验证了对转心位置的精确把握是船舶

在狭窄水域安全掉头的关键因素。

图 7 案例二 狭窄港池开首掉头离泊（与他船轨迹对比）

图 8 案例二 狭窄港池开首掉头离泊视频回放截图

2.2.2 与不同泊位的较好范例对比反馈

刻意练习还要求船长要适时走出靠离泊操纵的舒

适区。为了能让自己的靠离泊技能持续提高，船长可以

把较为简单的泊位甲当成一个练习场地，将其想象成某

个难度稍高的泊位乙，有意识地给自己稍稍增加点难度，

然后通过和靠离泊位乙的较好范例相对比，从中分析问

题并总结优化，为以后靠离类似泊位做好准备。

案例三：不规则港池顺势开尾掉头离泊。如图 9 所

示为秦皇岛煤五期港池，该港池上部呈梯形，708 泊位

于梯形北部，可用水域较窄，709 泊位位于梯形南部，

可用水域较宽。显然从 708 泊掉头离泊的难度较 709 来

说要稍高一点。笔者在某次从 709 泊离泊时有意识地将

其想象成 708 泊，并用先退至合适位置后再向右掉头的

离泊方式实施操纵，而且整个后退和掉头过程未使用倒

车（见图 9 中红色轨迹），在事后回放复盘中自我反馈

评价还可以。然后笔者找机会虚拟登上几条从 708 泊离

泊的船，选出一条操纵较好的船舶进行对比（见图 9 中

的绿色轨迹），通过对比其中的运动数据发现两者基本

一致，表明笔者的操纵方式可以从 708 泊安全离泊，反

馈效果较好。所要总结优化的是在后退时可以适当短时
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摘　要：受自然营力影响，公路边坡岩体质量会发生劣化，力学强度参数降低，运营多年后沿线边坡会产生大量坡面开裂、

路面隆起、锚固失效等病害问题，严重影响着高速公路的运营安全。选取鄂西某运营期间高速公路路堑边坡为案例分析，

对其病害发展过程、成因机制与处治历程进行分析，开展不同处治阶段的稳定性分析与评价，对不同处治方案下边坡的

滑坡推力设计值进行了分析。研究表明，稳定性计算分析成果为运营期病害边坡处治方案的决策提供了依据。

关键词：路堑边坡；病害处治；稳定性分析；运营安全
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用倒车将船位退至更靠南些的位置，这样掉头水域就更

宽敞，确保离泊操纵万无一失。

图 9 案例三 不规则港池顺势开尾掉头离泊（与他船轨迹对比）

3 引航软件使用注意事项
以上案例均是利用软件对靠离泊操纵数据的完整

记录来帮助船长在事后有效反馈自己的操纵是否合理，

以期在不断地改进、优化中提高自己的靠离泊技能。值

得注意的是该软件虽然能给船长提供高质量的辅助靠离

泊数据信息，但也有其局限性。软件所展示出来的船

舶各项运动参数的准确性取决于船载 AIS 数据源的准确

性，也就是取决于船舶各传感器数据的准确性，由于在

近距离靠泊操纵时对船体运动态势需要有足够强的敏感

性，为了确保不因相关传感器微小误差和延时而影响安

全，笔者不建议在距码头一倍船宽以内的近距离靠泊操

纵时使用该软件，也提醒在使用时不能对其过分依赖。

4 结语
引航软件在船长靠离泊操纵时可以提供较为精确

的数据信息，并可以将这些数据全部记录下来。船长可

以利用引航软件的这些优势，参照本文图 4 所示“提高

船长靠离泊技能操作流程图”的步骤，通过分析不足之

处并及时纠正，总结优化好的方法并内化于心，最终达

到提高靠离泊技能的目的。
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1 引言

随着我国高速公路的蓬勃发展，截至 2021 年底，

我国高速公路通车里程已达 16.10 万公里。但随着全国

各地高速公路的建设已过高潮期，继而转入高速公路运

营和养护期。尤其山区高速公路运营 10 年以上的公路

边坡病害问题逐渐凸显，严重威胁高速公路运营安全 [1]。

众所周知，高速公路边坡由于施工建设期由于刷坡

或填方形成路基边坡，在后期运营期受到外部环境如降

雨、冻融、干湿循环及锚固体的锈蚀等外部环境影响，

边坡的稳定性也会呈现一个衰减的趋势 [2-3]。本文选取

鄂西某高速公路运营期路堑边坡为案例分析，基于深部

位移测斜监测资料辨识确定的滑动面进行了稳定性计算


