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บทคัดยอ 
 ในภารกิจการบินติดตามโดยทั่วไปเม่ือเคร่ืองบินบินพบเปาหมาย
ภาคพื้นดินที่จะติดตาม ทิศทางการบินและอัตราเร็วของเครื่องบินจะไม
ตรงกับทิศทางการเคลื่อนที่และอัตราเร็วของเปาหมาย ดังน้ันบทความ
น้ีจึงเสนอการใชระบบภาพในการควบคุมเพื่อเขาสูภารกิจการบิน
ติดตามเปาหมาย โดยนําระยะคลาดเคลื่อนของเปาหมายจากตําแหนง
กึ่งกลางของภาพมาคํานวณคาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 
จากนั้นนําไปใชเปนคาคําสั่งในการควบคุมทิศทางการบินและอัตราเร็ว
ของเครื่องบินใหบินไปดวยกันกับเปาหมาย จากการทดสอบดวยการ
จําลองการบินทางคณิตศาสตร วิธีการที่เสนอสามารถคาดคะเนทิศ
ทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายและควบคุมเคร่ืองบินใหติดตาม
เปาหมายไดทั้งในกรณีที่เปาหมายเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่อยาง
ทันทีทันใดและอยางตอเน่ือง 
 
Abstract 
 Generally in the target tracking flight mission, at first when 
the airplane met the ground target, the airplane was flying with 
different direction and speed from the target. Therefore this paper 
proposes the vision guided control for target tracking mission 
entry. The proposed method uses the displacement between the 
target and the center of image to estimate the direction of the 
target motion. And then the estimated result is used as the 
command of the flight direction control and the flight speed 
control. The flight simulation results show that the proposed 
method can estimate and control the airplane to track the target 
well also in the case that the target changes the direction 
immediately and continuously. 

1. บทนํา 
งานวิจัยเกี่ยวกับภารกิจการบินติดตามเปาหมายที่เคลื่อนที่บน

พื้นดินดวยอากาศยานไรนักบิน (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) 
โดยทั่วไปจะใชเฮลิคอปเตอร [1 – 3] เน่ืองจากเฮลิคอปเตอรมีความ
คลองแคลวในการเคลื่อนที่ สามารถบินหมุนเปลี่ยนทิศทางหรือลอยตัว
น่ิงขณะอยูกับที่ได แตเน่ืองจากเฮลิคอปเตอรสรางแรงยกจากชุดใบพัด
ทําใหตองใชเชื้อเพลิงมากเพื่อหมุนขับชุดใบพัดตลอดเวลา จึงไมเหมาะ
กับภารกิจการบินติดตามเปนเวลานานหรือระยะทางไกล ดังน้ันจึงได
เร่ิมศึกษาการใชอากาศยานไรนักบินแบบเครื่องบินในภารกิจการบิน
ติดตาม [4] เน่ืองจากเครื่องบินสามารถบินรอนเพ่ือประหยัดเชื้อเพลิงได 
แตการบินของเครื่องบินมีขอจํากัดที่จะตองบินไปขางหนาตลอดเวลา 
และตองบินดวยความเร็วที่สูงกวาอัตราเร็วสูญเสียแรงยก (stall speed) 
ในงานวิจัยที่ผานมาจึงไดศึกษาแนวทางการใชสัญญาณภาพในการ
ควบคุมการบินสังเกตและการบินติดตามในกรณีที่ความเร็วของ
เปาหมายต่ํากวาความเร็วของเครื่องบิน [5] ซ่ึงแนวทางการควบคุมที่
เสนอสามารถควบคุมใหเครื่องบินบินวนรอบเปาหมายขณะที่เปาหมาย
หยุดน่ิง และบินตีวงยอนกลับมาเม่ือบินนําเปาหมายไป 
 งานวิจัยน้ีไดศึกษาเพิ่มเติมเกี่ยวกับการควบคุมเครื่องบินใหเขาสู
ภารกิจการบินติดตามดวยการจําลองทางคณิตศาสตร โดยตั้งสภาวะ
เร่ิมตนใหเครื่องบินกําลังบินไปในทิศทางที่ไมตรงกับการเคลื่อนที่ของ
เปาหมาย อีกทั้งกําหนดใหเปาหมายกําลังเคลื่อนที่ดัวยอัตราเร็วที่สูง
กวาอัตราเร็วสูญเสียแรงยกและสูงกวาอัตราเร็วของเครื่องบินขณะ
เร่ิมตน การควบคุมทําโดยใชภาพจากกลองวิดีโอบนเครื่องบินมา
คํานวณหาตําแหนงของเปาหมายเทียบกับเคร่ืองบิน จากนั้นนําคา
ตําแหนงที่คาดคะเนไดในแตละคาเวลามาคํานวณคาดคะเนทิศทางและ
อัตราเร็วของเปาหมาย แลวนําไปใชในการปรับเปลี่ยนทิศทางและ
อัตราเร็วของเครื่องบินใหบินเขาสูภารกิจการติดตามเปาหมาย 



 

 

 

2. การหาคาคําส่ังจากภาพเพื่อเขาสูการบินติดตามเปาหมาย 
 การศึกษาในโครงการนี้มีวัตถุประสงคหลักเพื่อหาแนวทางการนํา
ขอมูลจากสัญญาณภาพมาใชหาคําสั่งควบคุมการบินใหเหมาะสมกับ
การเคลื่อนที่ของเปาหมาย โดยจะไมพิจารณารายละเอียดการประมวล
ภาพ (image processing) เชน การตรวจหารูปราง (feature detection) 
ดังน้ันจึงจะสมมติใหระบบกลองที่ใชมีความสามารถตรวจหาตําแหนง
ของเปาหมายที่ตองการในภาพไดอยูกอนแลว และเน่ืองจากในการบิน
สังเกตและติดตามเปาหมาย เคร่ืองบินจะตองบินวนรอเม่ือเปาหมาย
หยุดน่ิงหรือเคลื่อนที่ชา จึงทําใหลักษณะการบินเปนการบินโดยที่
เครื่องบินหันดานขางเขาหาเปาหมาย การศึกษาในโครงการนี้ จึง
กําหนดใหกลองติดตั้งอยูบริเวณใตตําแหนงจุดศูนยกลางมวลของ
เคร่ืองบิน โดยหันไปทางดานปกขวาของเครื่องบิน และสมมติใหกลอง
สามารถปรับเงยข้ึนหรือกมลงเพื่อชี้ไปยังเปาหมายที่พื้นดินไดดังรูปที่ 1 
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รูปที่ 1 ทิศทางของกลอง (รูปมองจากดานหลังเครื่องบิน) 
 
 ตามปกติเคร่ืองบินไรนักบินจะมีเซนเซอรประเภทตางๆ ติดตั้งอยู 
ทําใหสามารถทราบคาความสูงของเพดานบิน ( h ) และคามุมเอียงตัว 
(bank angle: φ ) ในขณะนั้นได ถาหากระบบกลองที่ใชมีเซนเซอร
สําหรับวัดมุมเงยของกลอง ( cφ ) จะสามารถหาระยะหางในแนวระดับ
ระหวางเปาหมายกับเคร่ืองบิน ( R ) ไดตามความสัมพันธในรูปที่ 1 คือ 
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เม่ือพิจารณาในระนาบแนวระดับขณะที่เครื่องบินและเปาหมายอยู

ที่ตําแหนงและกําลังเคลื่อนที่ไปในทิศทางดังรูปที่ 2 โดยใหจุดเริ่มตน
การเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินเปนจุดเร่ิมตนแกน แกน x ชี้ไปทางทิศเหนือ 
แกน y ชื้ไปทางทิศตะวันออก และใชการวัดมุมเอียงและทิศทางดวยมุม
ออยเลอร (Euler angles) 

โดยที่ tr : ขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย 
   ar : ขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเครื่องบิน 
   tr ,ψ : มุมของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย 

   ar ,ψ : มุมของเวกเตอรตําแหนงของเครื่องบิน 

   tψ : ทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 
   aψ : ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบิน 
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รูปที่ 2 ตําแหนงและทิศทางของเครือ่งบินและเปาหมาย 
 
เน่ืองจากกําหนดใหกลองถูกติดตั้งหันไปทางดานปกขวาของ

เครื่องบิน จึงสมมติใหระนาบของภาพขนานไปกับลําตัวของเครื่องบิน
ดังในรูปที่ 3 
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รูปที่ 3 ระนาบของภาพจากกลอง 
 
 จากรูปที่ 3 ระยะในแนวระดับที่รูปของเปาหมายคลาดเคลื่อนไป
จากตําแหนงกึ่งกลางของภาพ ( ce ) จะเปน 
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จากรูป 0ct rre −=  ดังน้ันขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย
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จากทฤษฎีไซน (sine theorem) แลว 
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ดังน้ันมุมของเวกเตอรตําแหนงเปาหมายจึงไดเปน 
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จากทฤษฎีโคไซน (cosine theorem) แลว 
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 เม่ือแทนสมการที่ (1) และ (4) ลงใน (3) จะไดคามุมของเวกเตอร
ตําแหนงของเปาหมาย และเม่ือนําคาที่ไดไปแทนตอในสมการที่ (2) จะ
ไดคาขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย ดังน้ันจึงทําใหสามารถ
คาดคะเนมุมและขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมายขณะนั้นได 
 จากนั้นนําเวกเตอรตําแหนงของเปาหมายที่ไดในแตละคาเวลามา
พิจารณาเพื่อหาทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายดังในรูปที่ 4 โดยที่
ตัวหอย k และ k – 1 แสดงคาที่เวลาขณะนั้น ( kt ) และคาที่เวลากอน
หนานั้น ( 1−kt ) ตามลําดับ 
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รูปที่ 4 เวกเตอรตําแหนงของเปาหมายที่แตละคาเวลา 
 
 เน่ืองจากทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายจะมีทิศทางเดียวกับ
เวกเตอรความเร็วของเปาหมาย ซ่ึงทิศทางของเวกเตอรความเร็วของ
เปาหมายจะหาไดจากทิศทางของผลตางของเวกเตอรตําแหนงของ
เปาหมาย ดังน้ันจากรูปที่ 4 จึงสามารถหาทิศทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมาย ( tψ ) ไดเปน 
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 คาของทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายที่คํานวณไดจากสมการที่ 
(5) จะนําไปใชเปนคาคําสั่งของทิศทางการบินในระบบควบคุมทิศ
ทางการบินดวยตัวควบคุมแบบ PID (PID controller) ดังแสดงในรูปที่ 
5 เพื่อควบคุมใหเคร่ืองบินเปลี่ยนทิศทางไปในทิศเดียวกับการเคลื่อนที่
ของเปาหมาย โดยจะใชการควบคุมมุมไถล (side slip angle) รวมดวย 
เพื่อลดการไถลไปทางดานขางขณะบินเลี้ยวซ่ึงจะชวยใหเครื่องบิน
สามารถเลี้ยวไปในทิศทางที่ตองการไดเร็วข้ึนและรัศมีการเลี้ยวลดลง 
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รูปที่ 5 แผนผังระบบควบคุมทิศทางการบิน 
 
 นอกจากนี้เน่ืองจากเมื่อเปาหมายเคลื่อนที่นําหนาเครื่องบิน รูป
ของเปาหมายในภาพจะล้ําจากกึ่งกลางภาพไปทางดานหนาของระนาบ
ของภาพดังในรูปที่ (3) และในทางกลับกันเม่ือเปาหมายเคลื่อนที่อยู
หลังเครื่องบิน รูปของเปาหมายจะอยูดานหลังของกึ่งกลางภาพ ดังน้ัน
จึงนําคาระยะในแนวระดับที่ รูปของเปาหมายคลาดเคลื่อนไปจาก
ตําแหนงกึ่งกลางของภาพ ( ce ) ไปใชคํานวณคําสั่งปรับเปลี่ยนระดับ
คันเรง (throttle) เพื่อควบคุมอัตราเร็วของเครื่องบินใหเทากับอัตราเร็ว
ของเปาหมาย สวนการควบคุมความสูงใชการควบคุมแบบปอนกลับใน
การปรับเปลี่ยนแพนหาง (elevator) ดังแสดงในรูปที่ 6 
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รูปที่ 6 แผนผังระบบควบคุมความเร็วและความสูงในการบิน 
 
3. การจําลองการบินทางคณิตศาสตร (Flight Simulation) 
 การศึกษาครั้งน้ีทดสอบความเปนไปไดของวิธีการควบคุมที่
นําเสนอดวยการจําลองการบินโดยใชแบบจําลองเชิงเสนของอากาศ
ยานไรนักบินแบบเคร่ืองบินทั่วไปท่ีมีความยาวปก 3 m ดังรูปที่ 7 
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Specifications
  Wing Area 1.00 m2

  Gross Weight 10 kg
  Aspect Ratio 8.96
  Mean Aerodynamic Chord 0.34 m
  Wing Section (Wing) Eppler 201
  Wing Section (Horizontal Tail) NACA 0012
  Wing Section (Vertical Tail) NACA 0012

 
 

รูปที่ 7 อากาศยานไรนักบินแบบเครื่องบินที่นํามาศึกษา 



 

 

 

4. ผลการทดสอบการควบคุมเพื่อเขาสูการบินติดตามเปาหมาย 
 การจําลองการบินทางคณิตศาสตรเพื่อทดสอบการควบคุมเพื่อเขา
สูการบินติดตามเปาหมาย จะกําหนดสภาวะเริ่มตนใหเครื่องบินกําลัง
บินขนานกับแกน x ไปทางทิศเหนือ และเห็นเปาหมายอยูทางปกขวา 
โดยมีตําแหนง ทิศทาง และอัตราเร็วเร่ิมตนดังตารางที่ 1 
 
ตารางที่ 1 สภาวะเริ่มตนของการจําลองการบิน 

initial value airplane target 

(x, y) position (m) (0, 100) (0, 455) 
height (m) 300 0 
ground speed (m/s) 36 40 
direction (deg) 0 (to north) as each case 

 
 การทดสอบใชลักษณะเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 3 แบบ 
คือ เสนทางการเคลื่อนที่เปนเสนตรง เสนทางการเคลื่อนที่เปนรูปตัว L 
และเสนทางการเคลื่อนที่เปนสวนของวงกลม 
 
4.1 กรณีศึกษา 1 

เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรงไปในทิศทํามุม 45o 
กับแกน x โดยอัตราเร็วคงที่ 40 m/s ในสภาวะเริ่มตนเคร่ืองบินกําลัง
บินขนานกับแกน x ไปทางทิศเหนือ 

ผลการควบคุมไดเสนทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินที่ฉายลงบน
ระนาบ xy ดังรูปที่ 8 โดยที่เสนประในรูปเปนเสนที่ลากระหวางตําแหนง
ของเคร่ืองบินกับตําแหนงของเปาหมายที่แตละคาเวลา 
 

 
 

รูปที่ 8 เสนทางการบินที่ฉายลงบนระนาบ xy 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรง 

 
 ในรูปที่ 8 การควบคุมเพื่อเขาสูการติดตามเปาหมายจะทําให
เครื่องบินปรับเปลี่ยนทิศทางการบินใหเลี้ยวมาจนกระทั่งบินไปใน
ทิศทางเดียวกันกับเปาหมาย จากน้ันจะรักษาทิศทางการบินน้ันไวให

คงที่เชนเดียวกับการเคลื่อนที่ของเปาหมาย ดังจะเห็นไดจากกราฟ
แสดงทิศทางการบินและทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายในรูปที่ 9 
และรูปที่ 10 เปนรูปขยายแสดงเสนทางการบินขณะเปลี่ยนทิศทางการ
บินชวง 20 วินาทีแรก 
 นอกจากนี้เสนประในรูปที่ 8 ซ่ึงเปนเสนที่ลากจากตําแหนงของ
เคร่ืองบินไปยังเปาหมาย แสดงใหเห็นวาขณะเปลี่ยนทิศทางการบิน
เครื่องบินจะยังบินไปไมทันเปาหมาย หลังจากนั้นระบบควบคุม
อัตราเร็วการบินดวยระยะคลาดเคลื่อนของเปาหมายในภาพจะทําหนาที่
ปรับอัตราเร็วของเคร่ืองบินใหบินดวยอัตราเร็วเดียวกับเปาหมาย 
ในชวงตนของการควบคุมมีโอเวอรชูต (overshoot) ทําใหเครื่องบินบิน
เร็วกวาและแซงเปาหมายไป แตอัตราเร็วก็จะถูกปรับกลับมาจนกระทั่ง
เครื่องบินบินคูไปกับเปาหมายในที่สุด 
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รูปที่ 9 ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินและเปาหมาย 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรง 

 
 

รูปที่ 10 ผลการควบคุมการบินชวง 20 วินาทีแรก 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรง 

(เสนประแตละเสนเวลาตางกัน 5 วินาที) 
 
4.2 กรณีศึกษา 2 
 เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L เ ร่ิมตนจาก
เปาหมายเคลื่อนที่ตามแกน y ไปทางทิศตะวันออกเปนเวลา 20 วินาที 
จากนั้นเปลี่ยนทิศทางไปทางทิศเหนือขนานกับแกน x โดยตลอดการ
เคลื่อนที่เปาหมายมีอัตราเร็วคงที่เทากับ 40 m/s  
 ผลการควบคุมไดเสนทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินที่ฉายลงบน
ระนาบ xy ดังรูปที่ 11 แสดงใหเห็นวาถึงแมกรณีที่เปาหมายเคลื่อนที่ตั้ง
ฉากกับเครื่องบิน วิธีการที่เสนอก็ยังสามารถคาดคะเนทิศทางการ
เคลื่อนที่ของเปาหมาย และควบคุมทิศทางการบินไดถูกตอง นอกจากนี้
เม่ือเปาหมายเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่อยางกะทันหัน คือเลี้ยวเปน



 

 

 

มุม 90o อยางทันทีทันใด ระบบควบคุมที่เสนอก็ยังสามารถควบคุมทิศ
ทางการบินใหเลี้ยวตามการเคลื่อนที่ของเปาหมายไดตอไป ดังจะเห็น
ไดจากเสนทางการบินในรูปที่ 11 และรูปขยายเสนทางการบินชวง 30 
วินาทีแรกในรูปที่ 12 โดยทิศทางการบินถูกควบคุมใหปรับเปลี่ยนตาม
การเคลื่อนที่ของเปาหมายดังรูปที่ 13 

 

 
 

รูปที่ 11 เสนทางการบินที่ฉายลงบนระนาบ xy 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L 

 
 

รูปที่ 12 ผลการควบคุมการบินชวง 30 วินาทีแรก 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L 

(เสนประแตละเสนเวลาตางกัน 5 วินาที) 
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รูปที่ 13 ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินและเปาหมาย 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L 

4.3 กรณีศึกษา 3 
 เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม รัศมี 500 m 
โดยที่เปาหมายเคลื่อนที่ดวยอัตราเร็วคงที่ไดเสนทางเปนครึ่งวงกลม
ดวยเวลา 50 วินาที และเร่ิมเคลื่อนที่จากทางดานซายของครึ่งวงกลม 
 ผลการควบคุมไดเสนทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินที่ฉายลงบน
ระนาบ xy ดังรูปที่ 14 แสดงใหเห็นวาเม่ือเปาหมายเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศ
ทางการเคลื่อนที่อยางตอเน่ือง ระบบควบคุมที่เสนอก็ยังคงสามารถ
คาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย และควบคุมทิศทางการ
เคลื่อนที่ไดอยางถูกตอง ดังจะเห็นไดจากรูปขยายเสนทางการบินชวง 
20 วินาทีแรกในรูปที่  15 และทิศทางการบินจะถูกควบคุมให
ปรับเปลี่ยนไปตามทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายไดอยางตอเน่ือง 
โดยมีคาผิดพลาดเล็กนอยดังรูปที่ 16 
 

x 
(m

)

 
 

รูปที่ 14 เสนทางการบินที่ฉายลงบนระนาบ xy 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม 

 
 

รูปที่ 15 ผลการควบคุมการบินชวง 20 วินาทีแรก 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม 

(เสนประแตละเสนเวลาตางกัน 5 วินาที) 
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รูปที่ 16 ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินและเปาหมาย 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม 



 

 

 

5. บทสรุป 
 บทความนี้ไดเสนอวิธีการคาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมายจากระยะที่รูปเปาหมายคลาดเคลื่อนไปจากกึ่งกลางภาพใน
แตละคาเวลา จากน้ันนําคาทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายที่
คาดคะเนไดไปใชเปนคาคําสั่งในการควบคุมทิศทางการบินของ
เคร่ืองบิน เพื่อปรับเปลี่ยนทิศทางการบินใหบินติดตามไปในทิศทาง
เดียวกันกับการเคลื่อนที่ของเปาหมาย นอกจากนี้ไดนําคาระยะที่รูป
เปาหมายคลาดเคลื่อนไปจากกึ่งกลางภาพมาใชคํานวณปรับเปลี่ยน
อัตราเร็วของเครื่องบินใหเทากับเปาหมาย เพื่อใหบินคูกันไปกับ
เปาหมาย 
 การทดสอบดวยการจําลองการบินทางคณิตศาสตรกําหนดใหใน
สภาวะเริ่มตนทิศทางการบินไมตรงกับทิศทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมาย เพื่อทดสอบการคาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย
และการควบคุมเพื่อเขาสูการบินติดตามเปาหมาย โดยทดสอบดวย
เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 3 แบบ คือ ใชเสนทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายเปนเสนตรงเพื่อทดสอบเบื้องตน ใชเสนทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายเปนรูปตัว L เพื่อจําลองการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายอยางทันทีทันใด และใชเสนทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมายเปนครึ่งวงกลมเพื่อจําลองการเปลี่ยนแปลงทิศทางการ
เคลื่อนที่ของเปาหมายอยางตอเน่ือง วิธีการควบคุมที่เสนอสามารถ
ควบคุมใหเครื่องบินเปลี่ยนทิศทางการบินไปตามทิศทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายไดอยางถูกตอง และระบบควบคุมอัตราเร็วสามารถ
ควบคุมอัตราเร็วของเครื่องบินจนกระทั่งเครื่องบินสามารถบินคูไปกับ
เปาหมายไดในที่สุด 
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