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บทคัดยอ 
 ในภารกิจการบินติดตามโดยทั่วไปเม่ือเคร่ืองบินบินพบเปาหมาย
ภาคพื้นดินที่จะติดตาม ทิศทางการบินและอัตราเร็วของเครื่องบินจะไม
ตรงกับทิศทางการเคลื่อนที่และอัตราเร็วของเปาหมาย ดังน้ันบทความ
น้ีจึงเสนอการใชระบบภาพในการควบคุมเพื่อเขาสูภารกิจการบิน
ติดตามเปาหมาย โดยนําระยะคลาดเคลื่อนของเปาหมายจากตําแหนง
กึ่งกลางของภาพมาคํานวณคาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 
จากนั้นนําไปใชเปนคาคําสั่งในการควบคุมทิศทางการบินและอัตราเร็ว
ของเครื่องบินใหบินไปดวยกันกับเปาหมาย จากการทดสอบดวยการ
จําลองการบินทางคณิตศาสตร วิธีการที่เสนอสามารถคาดคะเนทิศ
ทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายและควบคุมเคร่ืองบินใหติดตาม
เปาหมายไดทั้งในกรณีที่เปาหมายเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่อยาง
ทันทีทันใดและอยางตอเน่ือง 
 
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 
งานวิจัยเกี่ยวกับภารกิจการบินติดตามเปาหมายที่เคลื่อนที่บน

พื้นดินดวยอากาศยานไรนักบิน (Unmanned Aerial Vehicle: UAV) 
โดยทั่วไปจะใชเฮลิคอปเตอร [1 – 3] เน่ืองจากเฮลิคอปเตอรมีความ
คลองแคลวในการเคลื่อนที่ สามารถบินหมุนเปลี่ยนทิศทางหรือลอยตัว
น่ิงขณะอยูกับที่ได แตเน่ืองจากเฮลิคอปเตอรสรางแรงยกจากชุดใบพัด
ทําใหตองใชเชื้อเพลิงมากเพื่อหมุนขับชุดใบพัดตลอดเวลา จึงไมเหมาะ
กับภารกิจการบินติดตามเปนเวลานานหรือระยะทางไกล ดังน้ันจึงได
เร่ิมศึกษาการใชอากาศยานไรนักบินแบบเครื่องบินในภารกิจการบิน
ติดตาม [4] เน่ืองจากเครื่องบินสามารถบินรอนเพ่ือประหยัดเชื้อเพลิงได 
แตการบินของเครื่องบินมีขอจํากัดที่จะตองบินไปขางหนาตลอดเวลา 
และตองบินดวยความเร็วที่สูงกวาอัตราเร็วสูญเสียแรงยก (stall speed) 
ในงานวิจัยที่ผานมาจึงไดศึกษาแนวทางการใชสัญญาณภาพในการ
ควบคุมการบินสังเกตและการบินติดตามในกรณีที่ความเร็วของ
เปาหมายต่ํากวาความเร็วของเครื่องบิน [5] ซ่ึงแนวทางการควบคุมที่
เสนอสามารถควบคุมใหเครื่องบินบินวนรอบเปาหมายขณะที่เปาหมาย
หยุดน่ิง และบินตีวงยอนกลับมาเม่ือบินนําเปาหมายไป 
 งานวิจัยน้ีไดศึกษาเพิ่มเติมเกี่ยวกับการควบคุมเครื่องบินใหเขาสู
ภารกิจการบินติดตามดวยการจําลองทางคณิตศาสตร โดยตั้งสภาวะ
เร่ิมตนใหเครื่องบินกําลังบินไปในทิศทางที่ไมตรงกับการเคลื่อนที่ของ
เปาหมาย อีกทั้งกําหนดใหเปาหมายกําลังเคลื่อนที่ดัวยอัตราเร็วที่สูง
กวาอัตราเร็วสูญเสียแรงยกและสูงกวาอัตราเร็วของเครื่องบินขณะ
เร่ิมตน การควบคุมทําโดยใชภาพจากกลองวิดีโอบนเครื่องบินมา
คํานวณหาตําแหนงของเปาหมายเทียบกับเคร่ืองบิน จากนั้นนําคา
ตําแหนงที่คาดคะเนไดในแตละคาเวลามาคํานวณคาดคะเนทิศทางและ
อัตราเร็วของเปาหมาย แลวนําไปใชในการปรับเปลี่ยนทิศทางและ
อัตราเร็วของเครื่องบินใหบินเขาสูภารกิจการติดตามเปาหมาย 



 

 

 

2. การหาคาคําส่ังจากภาพเพื่อเขาสูการบินติดตามเปาหมาย 
 การศึกษาในโครงการนี้มีวัตถุประสงคหลักเพื่อหาแนวทางการนํา
ขอมูลจากสัญญาณภาพมาใชหาคําสั่งควบคุมการบินใหเหมาะสมกับ
การเคลื่อนที่ของเปาหมาย โดยจะไมพิจารณารายละเอียดการประมวล
ภาพ (image processing) เชน การตรวจหารูปราง (feature detection) 
ดังน้ันจึงจะสมมติใหระบบกลองที่ใชมีความสามารถตรวจหาตําแหนง
ของเปาหมายที่ตองการในภาพไดอยูกอนแลว และเน่ืองจากในการบิน
สังเกตและติดตามเปาหมาย เคร่ืองบินจะตองบินวนรอเม่ือเปาหมาย
หยุดน่ิงหรือเคลื่อนที่ชา จึงทําใหลักษณะการบินเปนการบินโดยที่
เครื่องบินหันดานขางเขาหาเปาหมาย การศึกษาในโครงการนี้ จึง
กําหนดใหกลองติดตั้งอยูบริเวณใตตําแหนงจุดศูนยกลางมวลของ
เคร่ืองบิน โดยหันไปทางดานปกขวาของเครื่องบิน และสมมติใหกลอง
สามารถปรับเงยข้ึนหรือกมลงเพื่อชี้ไปยังเปาหมายที่พื้นดินไดดังรูปที่ 1 
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รูปที่ 1 ทิศทางของกลอง (รูปมองจากดานหลังเครื่องบิน) 
 
 ตามปกติเคร่ืองบินไรนักบินจะมีเซนเซอรประเภทตางๆ ติดตั้งอยู 
ทําใหสามารถทราบคาความสูงของเพดานบิน ( h ) และคามุมเอียงตัว 
(bank angle: φ ) ในขณะนั้นได ถาหากระบบกลองที่ใชมีเซนเซอร
สําหรับวัดมุมเงยของกลอง ( cφ ) จะสามารถหาระยะหางในแนวระดับ
ระหวางเปาหมายกับเคร่ืองบิน ( R ) ไดตามความสัมพันธในรูปที่ 1 คือ 
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เม่ือพิจารณาในระนาบแนวระดับขณะที่เครื่องบินและเปาหมายอยู

ที่ตําแหนงและกําลังเคลื่อนที่ไปในทิศทางดังรูปที่ 2 โดยใหจุดเริ่มตน
การเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินเปนจุดเร่ิมตนแกน แกน x ชี้ไปทางทิศเหนือ 
แกน y ชื้ไปทางทิศตะวันออก และใชการวัดมุมเอียงและทิศทางดวยมุม
ออยเลอร (Euler angles) 

โดยที่ tr : ขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย 
   ar : ขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเครื่องบิน 
   tr ,ψ : มุมของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย 

   ar ,ψ : มุมของเวกเตอรตําแหนงของเครื่องบิน 

   tψ : ทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 
   aψ : ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบิน 
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รูปที่ 2 ตําแหนงและทิศทางของเครือ่งบินและเปาหมาย 
 
เน่ืองจากกําหนดใหกลองถูกติดตั้งหันไปทางดานปกขวาของ

เครื่องบิน จึงสมมติใหระนาบของภาพขนานไปกับลําตัวของเครื่องบิน
ดังในรูปที่ 3 
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รูปที่ 3 ระนาบของภาพจากกลอง 
 
 จากรูปที่ 3 ระยะในแนวระดับที่รูปของเปาหมายคลาดเคลื่อนไป
จากตําแหนงกึ่งกลางของภาพ ( ce ) จะเปน 
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จากรูป 0ct rre −=  ดังน้ันขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย

จึงไดเเปน 
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จากทฤษฎีไซน (sine theorem) แลว 
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ดังน้ันมุมของเวกเตอรตําแหนงเปาหมายจึงไดเปน 

( )
⎪⎭

⎪
⎬
⎫

⎪⎩

⎪
⎨
⎧

−−+= − )(sinsin ,2
0

1
,, ara

c
artr r

R ψψψψ π   (3) 

 
จากทฤษฎีโคไซน (cosine theorem) แลว 
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 เม่ือแทนสมการที่ (1) และ (4) ลงใน (3) จะไดคามุมของเวกเตอร
ตําแหนงของเปาหมาย และเม่ือนําคาที่ไดไปแทนตอในสมการที่ (2) จะ
ไดคาขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมาย ดังน้ันจึงทําใหสามารถ
คาดคะเนมุมและขนาดของเวกเตอรตําแหนงของเปาหมายขณะนั้นได 
 จากนั้นนําเวกเตอรตําแหนงของเปาหมายที่ไดในแตละคาเวลามา
พิจารณาเพื่อหาทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายดังในรูปที่ 4 โดยที่
ตัวหอย k และ k – 1 แสดงคาที่เวลาขณะนั้น ( kt ) และคาที่เวลากอน
หนานั้น ( 1−kt ) ตามลําดับ 
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รูปที่ 4 เวกเตอรตําแหนงของเปาหมายที่แตละคาเวลา 
 
 เน่ืองจากทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายจะมีทิศทางเดียวกับ
เวกเตอรความเร็วของเปาหมาย ซ่ึงทิศทางของเวกเตอรความเร็วของ
เปาหมายจะหาไดจากทิศทางของผลตางของเวกเตอรตําแหนงของ
เปาหมาย ดังน้ันจากรูปที่ 4 จึงสามารถหาทิศทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมาย ( tψ ) ไดเปน 
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 คาของทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายที่คํานวณไดจากสมการที่ 
(5) จะนําไปใชเปนคาคําสั่งของทิศทางการบินในระบบควบคุมทิศ
ทางการบินดวยตัวควบคุมแบบ PID (PID controller) ดังแสดงในรูปที่ 
5 เพื่อควบคุมใหเคร่ืองบินเปลี่ยนทิศทางไปในทิศเดียวกับการเคลื่อนที่
ของเปาหมาย โดยจะใชการควบคุมมุมไถล (side slip angle) รวมดวย 
เพื่อลดการไถลไปทางดานขางขณะบินเลี้ยวซ่ึงจะชวยใหเครื่องบิน
สามารถเลี้ยวไปในทิศทางที่ตองการไดเร็วข้ึนและรัศมีการเลี้ยวลดลง 
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รูปที่ 5 แผนผังระบบควบคุมทิศทางการบิน 
 
 นอกจากนี้เน่ืองจากเมื่อเปาหมายเคลื่อนที่นําหนาเครื่องบิน รูป
ของเปาหมายในภาพจะล้ําจากกึ่งกลางภาพไปทางดานหนาของระนาบ
ของภาพดังในรูปที่ (3) และในทางกลับกันเม่ือเปาหมายเคลื่อนที่อยู
หลังเครื่องบิน รูปของเปาหมายจะอยูดานหลังของกึ่งกลางภาพ ดังน้ัน
จึงนําคาระยะในแนวระดับที่ รูปของเปาหมายคลาดเคลื่อนไปจาก
ตําแหนงกึ่งกลางของภาพ ( ce ) ไปใชคํานวณคําสั่งปรับเปลี่ยนระดับ
คันเรง (throttle) เพื่อควบคุมอัตราเร็วของเครื่องบินใหเทากับอัตราเร็ว
ของเปาหมาย สวนการควบคุมความสูงใชการควบคุมแบบปอนกลับใน
การปรับเปลี่ยนแพนหาง (elevator) ดังแสดงในรูปที่ 6 
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รูปที่ 6 แผนผังระบบควบคุมความเร็วและความสูงในการบิน 
 
3. การจําลองการบินทางคณิตศาสตร (Flight Simulation) 
 การศึกษาครั้งน้ีทดสอบความเปนไปไดของวิธีการควบคุมที่
นําเสนอดวยการจําลองการบินโดยใชแบบจําลองเชิงเสนของอากาศ
ยานไรนักบินแบบเคร่ืองบินทั่วไปท่ีมีความยาวปก 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 อากาศยานไรนักบินแบบเครื่องบินที่นํามาศึกษา 



 

 

 

4. ผลการทดสอบการควบคุมเพื่อเขาสูการบินติดตามเปาหมาย 
 การจําลองการบินทางคณิตศาสตรเพื่อทดสอบการควบคุมเพื่อเขา
สูการบินติดตามเปาหมาย จะกําหนดสภาวะเริ่มตนใหเครื่องบินกําลัง
บินขนานกับแกน x ไปทางทิศเหนือ และเห็นเปาหมายอยูทางปกขวา 
โดยมีตําแหนง ทิศทาง และอัตราเร็วเร่ิมตนดังตารางที่ 1 
 
ตารางที่ 1 สภาวะเริ่มตนของการจําลองการบิน 

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 

 
 การทดสอบใชลักษณะเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 3 แบบ 
คือ เสนทางการเคลื่อนที่เปนเสนตรง เสนทางการเคลื่อนที่เปนรูปตัว L 
และเสนทางการเคลื่อนที่เปนสวนของวงกลม 
 
4.1 กรณีศึกษา 1 

เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรงไปในทิศทํามุม 45o 
กับแกน x โดยอัตราเร็วคงที่ 40 m/s ในสภาวะเริ่มตนเคร่ืองบินกําลัง
บินขนานกับแกน x ไปทางทิศเหนือ 

ผลการควบคุมไดเสนทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินที่ฉายลงบน
ระนาบ xy ดังรูปที่ 8 โดยที่เสนประในรูปเปนเสนที่ลากระหวางตําแหนง
ของเคร่ืองบินกับตําแหนงของเปาหมายที่แตละคาเวลา 
 

 
 

รูปที่ 8 เสนทางการบินที่ฉายลงบนระนาบ xy 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรง 

 
 ในรูปที่ 8 การควบคุมเพื่อเขาสูการติดตามเปาหมายจะทําให
เครื่องบินปรับเปลี่ยนทิศทางการบินใหเลี้ยวมาจนกระทั่งบินไปใน
ทิศทางเดียวกันกับเปาหมาย จากน้ันจะรักษาทิศทางการบินน้ันไวให

คงที่เชนเดียวกับการเคลื่อนที่ของเปาหมาย ดังจะเห็นไดจากกราฟ
แสดงทิศทางการบินและทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายในรูปที่ 9 
และรูปที่ 10 เปนรูปขยายแสดงเสนทางการบินขณะเปลี่ยนทิศทางการ
บินชวง 20 วินาทีแรก 
 นอกจากนี้เสนประในรูปที่ 8 ซ่ึงเปนเสนที่ลากจากตําแหนงของ
เคร่ืองบินไปยังเปาหมาย แสดงใหเห็นวาขณะเปลี่ยนทิศทางการบิน
เครื่องบินจะยังบินไปไมทันเปาหมาย หลังจากนั้นระบบควบคุม
อัตราเร็วการบินดวยระยะคลาดเคลื่อนของเปาหมายในภาพจะทําหนาที่
ปรับอัตราเร็วของเคร่ืองบินใหบินดวยอัตราเร็วเดียวกับเปาหมาย 
ในชวงตนของการควบคุมมีโอเวอรชูต (overshoot) ทําใหเครื่องบินบิน
เร็วกวาและแซงเปาหมายไป แตอัตราเร็วก็จะถูกปรับกลับมาจนกระทั่ง
เครื่องบินบินคูไปกับเปาหมายในที่สุด 
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รูปที่ 9 ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินและเปาหมาย 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรง 

 
 

รูปที่ 10 ผลการควบคุมการบินชวง 20 วินาทีแรก 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนเสนตรง 

(เสนประแตละเสนเวลาตางกัน 5 วินาที) 
 
4.2 กรณีศึกษา 2 
 เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L เ ร่ิมตนจาก
เปาหมายเคลื่อนที่ตามแกน y ไปทางทิศตะวันออกเปนเวลา 20 วินาที 
จากนั้นเปลี่ยนทิศทางไปทางทิศเหนือขนานกับแกน x โดยตลอดการ
เคลื่อนที่เปาหมายมีอัตราเร็วคงที่เทากับ 40 m/s  
 ผลการควบคุมไดเสนทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินที่ฉายลงบน
ระนาบ xy ดังรูปที่ 11 แสดงใหเห็นวาถึงแมกรณีที่เปาหมายเคลื่อนที่ตั้ง
ฉากกับเครื่องบิน วิธีการที่เสนอก็ยังสามารถคาดคะเนทิศทางการ
เคลื่อนที่ของเปาหมาย และควบคุมทิศทางการบินไดถูกตอง นอกจากนี้
เม่ือเปาหมายเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่อยางกะทันหัน คือเลี้ยวเปน



 

 

 

มุม 90o อยางทันทีทันใด ระบบควบคุมที่เสนอก็ยังสามารถควบคุมทิศ
ทางการบินใหเลี้ยวตามการเคลื่อนที่ของเปาหมายไดตอไป ดังจะเห็น
ไดจากเสนทางการบินในรูปที่ 11 และรูปขยายเสนทางการบินชวง 30 
วินาทีแรกในรูปที่ 12 โดยทิศทางการบินถูกควบคุมใหปรับเปลี่ยนตาม
การเคลื่อนที่ของเปาหมายดังรูปที่ 13 

 

 
 

รูปที่ 11 เสนทางการบินที่ฉายลงบนระนาบ xy 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L 

 
 

รูปที่ 12 ผลการควบคุมการบินชวง 30 วินาทีแรก 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L 

(เสนประแตละเสนเวลาตางกัน 5 วินาที) 
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รูปที่ 13 ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินและเปาหมาย 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนรูปตัว L 

4.3 กรณีศึกษา 3 
 เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม รัศมี 500 m 
โดยที่เปาหมายเคลื่อนที่ดวยอัตราเร็วคงที่ไดเสนทางเปนครึ่งวงกลม
ดวยเวลา 50 วินาที และเร่ิมเคลื่อนที่จากทางดานซายของครึ่งวงกลม 
 ผลการควบคุมไดเสนทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินที่ฉายลงบน
ระนาบ xy ดังรูปที่ 14 แสดงใหเห็นวาเม่ือเปาหมายเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศ
ทางการเคลื่อนที่อยางตอเน่ือง ระบบควบคุมที่เสนอก็ยังคงสามารถ
คาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย และควบคุมทิศทางการ
เคลื่อนที่ไดอยางถูกตอง ดังจะเห็นไดจากรูปขยายเสนทางการบินชวง 
20 วินาทีแรกในรูปที่  15 และทิศทางการบินจะถูกควบคุมให
ปรับเปลี่ยนไปตามทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายไดอยางตอเน่ือง 
โดยมีคาผิดพลาดเล็กนอยดังรูปที่ 16 
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รูปที่ 14 เสนทางการบินที่ฉายลงบนระนาบ xy 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม 

 
 

รูปที่ 15 ผลการควบคุมการบินชวง 20 วินาทีแรก 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม 

(เสนประแตละเสนเวลาตางกัน 5 วินาที) 
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รูปที่ 16 ทิศทางการเคลื่อนที่ของเคร่ืองบินและเปาหมาย 
กรณีเสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายเปนครึ่งวงกลม 



 

 

 

5. บทสรุป 
 บทความนี้ไดเสนอวิธีการคาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมายจากระยะที่รูปเปาหมายคลาดเคลื่อนไปจากกึ่งกลางภาพใน
แตละคาเวลา จากน้ันนําคาทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมายที่
คาดคะเนไดไปใชเปนคาคําสั่งในการควบคุมทิศทางการบินของ
เคร่ืองบิน เพื่อปรับเปลี่ยนทิศทางการบินใหบินติดตามไปในทิศทาง
เดียวกันกับการเคลื่อนที่ของเปาหมาย นอกจากนี้ไดนําคาระยะที่รูป
เปาหมายคลาดเคลื่อนไปจากกึ่งกลางภาพมาใชคํานวณปรับเปลี่ยน
อัตราเร็วของเครื่องบินใหเทากับเปาหมาย เพื่อใหบินคูกันไปกับ
เปาหมาย 
 การทดสอบดวยการจําลองการบินทางคณิตศาสตรกําหนดใหใน
สภาวะเริ่มตนทิศทางการบินไมตรงกับทิศทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมาย เพื่อทดสอบการคาดคะเนทิศทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย
และการควบคุมเพื่อเขาสูการบินติดตามเปาหมาย โดยทดสอบดวย
เสนทางการเคลื่อนที่ของเปาหมาย 3 แบบ คือ ใชเสนทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายเปนเสนตรงเพื่อทดสอบเบื้องตน ใชเสนทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายเปนรูปตัว L เพื่อจําลองการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายอยางทันทีทันใด และใชเสนทางการเคลื่อนที่ของ
เปาหมายเปนครึ่งวงกลมเพื่อจําลองการเปลี่ยนแปลงทิศทางการ
เคลื่อนที่ของเปาหมายอยางตอเน่ือง วิธีการควบคุมที่เสนอสามารถ
ควบคุมใหเครื่องบินเปลี่ยนทิศทางการบินไปตามทิศทางการเคลื่อนที่
ของเปาหมายไดอยางถูกตอง และระบบควบคุมอัตราเร็วสามารถ
ควบคุมอัตราเร็วของเครื่องบินจนกระทั่งเครื่องบินสามารถบินคูไปกับ
เปาหมายไดในที่สุด 
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