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แผนบริหารการสอนประจาํบทที่  2 
เร่ือง  ปริมาณทางฟิสิกส์ 

 
เน้ือหา 
บทที่  2  ปริมาณทางฟิสิกส์ 
 1.  เวกเตอร์และสเกลาร์  

1.1 การรวมเวกเตอร์ 
1.2 การรวมหลายเวกเตอร์โดยใชแ้ผนภาพ 
1.3 การลบเวกเตอร์ 
1.4 ส่วนประกอบของเวกเตอร์ 

2.  เวกเตอร์หน่ึงหน่วย 
3.  ผลคูณของเวกเตอร์ 
 3.1  การคูณแบบท่ีหน่ึง ผลลพัธ์เป็นปริมาณสเกลาร์ 
 3.2  การคูณแบบท่ีสองผลลพัธ์เป็นปริมาณเวกเตอร์ 
สรุปทา้ยบท 
แบบฝึกหดัทา้ยบท 
เอกสารอา้งอิง 

 
วตัถุประสงค์เชิงพฤติกรรม 
หลงัจากศึกษาจบบทท่ี  2 แลว้ผูเ้รียนสามารถ 

1. สามารถน าความรู้เร่ือง ปริมาณทางฟิสิกส์บูรณาการใชใ้นชีวติประจ าวนัได ้
2. สามารถอธิบายความหมาย ปริมาณทางฟิสิกส์  พร้อมทั้งยกตวัอยา่งได ้
4. สามารถวเิคราะห์และแกโ้จทยปั์ญหาโดยอาศยักฎหรือทฤษฎีทางฟิสิกส์ 
 

วธีิการสอนและกจิกรรมการเรียนการสอน 

1. บรรยายและยกตวัอยา่ง  กรณีศึกษาในประเด็นท่ีเก่ียวขอ้ง 

2. ศึกษาคน้ควา้ดว้ยตนเอง  จากแบบฝึกทกัษะ  ใบกิจกรรม  และตวัอยา่งแบบทดสอบ  

3. ศึกษาจากเอกสารประกอบการสอน ดว้ยตนเองจากส่ือการสอน และแหล่งการเรียนรู้   

โดยใชเ้ทคโนโลยทีางการศึกษาท่ีเหมาะสม 
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4. ศึกษาคน้ควา้ขอ้มูลจากหอ้งสมุด  และศูนยห์นงัสือ  โดยรู้จกัวเิคราะห์ขอ้มูลท่ีศึกษาใหมี้

ความถูกตอ้ง 

5. รวบรวมขอ้มูล   น าเสนอรายงานเป็นรายบุคคล และเป็นกลุ่มในกรณี ศึกษา  หนา้ชั้นเรียน 

6. แกโ้จทยปั์ญหา  โดยศึกษาเน้ือหา  ความสัมพนัธ์  สามารถเลือกใชสู้ตร และทฤษฎีท่ี

เก่ียวขอ้งอยา่งถูกตอ้ง 

ส่ือการสอน 
1. เอกสารประกอบการสอน  วิชาฟิสิกส์ 1 

2. ส่ือประกอบการสอน  Power Point เร่ือง การวดัและระบบหน่วย 

3. เอกสารและแหล่งการเรียนรู้ออนไลน์ 

การวดัผล ประเมินผล 

1. ประเมินการมีส่วนร่วมกิจกรรมการเรียนการสอนในชั้นเรียน 

2. ประเมินผลตามแบบทดสอบประจ าบท 

3. ผลการท าแบบฝึกหดั 

4. จากผลการสอบเก็บคะแนนระหวา่งภาค 
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บทที ่2 
ปริมาณทางฟิสิกส์ 

 
 
เวกเตอร์และสเกลาร์  
 

ปริมาณทางกายภาพเบ้ืองตน้น้ีประกอบดว้ยตวัเลขและหน่วย สามารถเขา้ใจไดเ้ป็นอยา่งดี     
เราเรียกปริมาณเหล่าน้ีวา่ ปริมาณสเกลาร์ มีปริมาณอีกประเภทหน่ึงไม่เพียงแต่บอกปริมาณเท่านั้น      
ยงัตอ้งประกอบดว้ยทิศทาง จึงจะเขา้ใจดีพอ เราเรียกปริมาณน้ีวา่ ปริมาณเวกเตอร์  

ปริมาณเวกเตอร์แรกสุดท่ีจะเขียนถึง คือ ระยะกระจัด  
สมมติให้อนุภาคหน่ึงมีขนาดเล็กมากเกือบเป็นจุดเคล่ือนท่ีจากจุด P

1 
ไปยงัจุด P

2 
แทนด้วยการ

ลากเส้นตรงจากจุด P
1 
ไปส้ินสุดท่ีหวัลูกศรตรงจุด P

2 
เรียกวา่ เวกเตอร์ A  

 
 
 
 

 
 
ภาพประกอบ 2.1 เวกเตอร์ A แทนระยะกระจดัจากจุด P

1
 ไปยงัจุด P

2
 

ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

ระยะกระจดัเป็นปริมาณเวกเตอร์เพราะมีทั้งขนาดและทิศทาง ปกติจะใชอ้กัษร
ภาษาองักฤษ ตวัพิมพใ์หญ่หนาแทนเวกเตอร์ เพื่อจะให้แตกต่างจากปริมาณสเกลาร์ ตวัอยา่งเช่น 
เวกเตอร์ A    ดงัภาพประกอบ 2.1 เป็นตน้ ขณะท าโจทยแ์บบฝึกหดั การใชอ้กัษรตวัหนาไม่สามารถ
เขียนไดด้ว้ยปากกา     จึงใหเ้ขียนลูกศรก ากบัไวบ้นตวัพิมพใ์หญ่ เพื่อบอกวา่เป็นปริมาณเวกเตอร์ 
ตวัอยา่งเช่น A  
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ภาพประกอบ 2.2  เวกเตอร์ B แทนระยะกระจดัจาก P3 ไป P4 เวกเตอร์ C มีขนาดเท่ากบัเวกเตอร์ B 
                               แต่มีทิศตรงขา้มกนั 
ทีม่า :  อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
  

เวกเตอร์ B แทนระยะกระจดัจากจุด P3 ไปยงัจุด P4 ดังภาพประกอบ 2.2 มีขนาดและ
ทิศทางเดียวกนักับเวกเตอร์ A ซ่ึงแทนระยะกระจดัจากจุด P1 ไปยงัจุด P2 เราสามารถนิยามว่า 
เวกเตอร์ A = เวกเตอร์ B ถึงแม้ว่าจุดเร่ิมต้นจะไม่ใช่จุดเดียวกัน แต่ถ้ามีทิศและขนาดเดียวกัน 
เวกเตอร์ทั้งสองเท่ากนั  
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.3 เวกเตอร์ A และ -A มีขนาดเท่ากนั แต่มีทิศตรงกนัขา้ม 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

ถา้น าเวกเตอร์ A บวกกบั เวกเตอร์ -A จะไดเ้ป็นศูนย์ เขียนเป็นสมการไดว้่า A + (-A) = 0 
จาก ภาพประกอบ 2.2 ความสัมพนัธ์ระหวา่ง B และ C อาจเขียนไดเ้ป็น B = -C หรือ C = - B ก็ได ้ 
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ภาพประกอบ 2.4 ระยะกระจดัคือ เส้นตรงท่ีลากจากจุดเร่ิมตน้ถึงจุดส้ินสุด 
ทีม่า : ศรีธน  วรศกัด์ิโยธิน , (2546) 
 

ระยะกระจดั คือ เส้นตรงท่ีลากจากจุดเร่ิมตน้จนถึงจุดส้ินสุด การดูแต่ขนาดไม่สนใจทิศทาง  
ใหใ้ส่สัญลกัษณ์ขีดสองขีดคร่อมเวกเตอร์  

ขนาดของเวกเตอร์ A = A                            (2.1) 
 

ขนาดของเวกเตอร์ เป็นปริมาณสเกลาร์ มีค่าเป็นบวกเสมอ  
 

1.1  การรวมเวกเตอร์  

สมมติให้อนุภาคหน่ึงเคล่ือนท่ีไดร้ะยะกระจดั A และยงัเคล่ือนท่ีต่อไปเป็นระยะกระจดั B         
ตามภาพประกอบ 2.5 (a) ระยะกระจดัทั้งหมดจะเร่ิมจากจุดตั้งตน้ไปส้ินสุดท่ีจุดปลาย แทนด้วย
ระยะกระจดั C เรียกระยะกระจดั C ว่าเป็นผลบวกของ A และ B ความสัมพนัธ์น้ีสามารถแสดงอยู่
ในภาพประกอบของสัญลกัษณ์ทางคณิตศาสตร์  

C = A + B                               (2.2) 
 
 
 
 
 

                                                       (a)                                                                         (b)  
ภาพประกอบ 2.5     (a) เวกเตอร์ C คือผลบวกของเวกเตอร์ A และ เวกเตอร์  

 (b) การบวกเวกเตอร์ จะใชเ้วกเตอร์ตวัไหนบวกก่อนหรือหลงัก็ได ้ 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
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สังเกตว่า ผลลัพธ์ของ A บวกกับ B หรือจะน า B หรือ A เป็นเวกเตอร์อันแรก จะได้ 
เวกเตอร์ลพัธ์ C เหมือนกนั นัน่คือ  

 

C = A+ B = B + A                             (2.3) 
 
ตัวอย่างที ่2.1  

ถ้าคุณออกเดินไปทางทิศตะวนัออก 30 กิโลเมตร แทนด้วยเวกเตอร์ AB และเดินต่อไป           
ทาง   ทิศเหนืออีก 10 กิโลเมตร แทนดว้ยเวกเตอร์ BC ตามภาพประกอบระยะกระจดัทั้งหมดแทน
ดว้ยเวกเตอร์ R        ซ่ึงเป็นผลรวมของ AB และ BC ถึงกระนั้นก็ตาม การรวมเวกเตอร์ไม่ใช่น าเอา 
30 กม. + 10 กม. = 40 กม.โดยตรง ตอ้งรวมกนัแบบเวกเตอร์ จากภาพประกอบการเดินทางเป็นรูป
สามเหล่ียมมุมฉากสามารถใชท้ฤษฎี    พิธากอรัส  หาขนาดของเวกเตอร์ลพัธ์ R  
 
 
 
 
 
ขนาดของเวกเตอร์ลพัธ์      22

km  30km 10 R  
       900 100  
       2 31.6   km 

R = AB + BC  
 
 
 
 

 
ภาพประกอบ 2.6 ขนาดของเวกเตอร์ลพัธ์    
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

ทฤษฎพีธิากอรัสสําหรับสามเหลีย่มมุมฉาก 

(ด้านตรงข้ามมุมฉาก)
2 
= (ด้านประกอบมุมฉาก)

2 
+ (ด้านประกอบมุมฉากทีเ่หลือ)

2
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เวกเตอร์จะตอ้งมีขนาดและทิศทาง การบอกแต่ขนาดอย่างเดียวไม่เพียงพอ วิธีง่ายท่ีสุด                  
ให้ใชไ้มโ้ปรแทรกเตอร์วดัมุมโดยตรงจากรูปภาพ มีขอ้ก าหนดว่า รูปท่ีเขียนตอ้งใชม้าตราส่วนให้
ถูกตอ้ง  

จากการวดัมุม  = 18.4
O 
นัน่คือ เวกเตอร์ลพัธ์มีขนาดเท่ากบั 31.62 กิโลเมตร ท ามุม 18.4

O 

กบั ทิศตะวนัออกเฉียงไปทางเหนือ  
 

1.2  การรวมหลายเวกเตอร์โดยใช้แผนภาพ  

เราสามารถหาเวกเตอร์ลพัธ์ซ่ึงเกิดจากการรวมหลาย ๆ เวกเตอร์ ดว้ยวิธีการเขียนแผนภาพ      
โดยการก าหนดมาตราส่วนและทิศทางของเวกเตอร์ให้ถูกตอ้งถา้เป็นการรวม 2 เวกเตอร์ก็ให้ หาง
ของ เวกเตอร์ตวัท่ีสองต่อกบัหัวของเวกเตอร์ตวัแรก เวกเตอร์ผลลพัธ์จะเร่ิมวดัจากจุดตั้งตน้ หรือ
หางของเวกเตอร์ตวัแรกไปส้ินสุดท่ีหวัของเวกเตอร์ตวัท่ีสอง  

การรวมเวกเตอร์โดยใชแ้ผนภาพสามารถรวมเวกเตอร์ไดม้ากกวา่ 2  ยกตวัอยา่ง ถา้เรา
ตอ้งการบวกเวกเตอร์ 10 กิโลเมตร ตะวนัออก, 16 กิโลเมตรใต,้ 14 กิโลเมตรตะวนัออก, 6 กิโลเมตร
เหนือ และ 4 กิโลเมตรตะวนัตก เร่ิมตน้ใหแ้ทนขนาดของเวกเตอร์ดว้ยมาตราส่วนและทิศท่ีถูกตอ้ง
เสียก่อน เช่น 1 ซม. แทน 10 กิโลเมตร ต่อเวกเตอร์ไปตามล าดบัดงัภาพประกอบ 2.7  เวกเตอร์ลพัธ์ 
R จะลากเป็นเส้นตรงจากจุดตั้งตน้ไป ส้ินสุดท่ีหวัของเวกเตอร์ตวัสุดทา้ย  วดัขนาดดว้ยไมโ้ปร
แทรกเตอร์เท่ากบั 2.24 ซม. ค านวณกลบัไปหาขนาดจริง  จะได ้R มีขนาดเท่ากบั  22.4 กิโลเมตร 

ท ามุม  θ เท่ากบั 26.55 
O 
กบัทิศตะวนัออกเฉียงไปทางใต ้ 

 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบ 2.7 การรวมเวกเตอร์โดยใชแ้ผนภาพของเวกเตอร์ทั้ง 5 
ทีม่า :  ศรีธน วรศกัด์ิโยธิน , (2546) 
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1.3  การลบเวกเตอร์  

การลบเวกเตอร์ก็สามารถหาเวกเตอร์ลพัธ์ไดเ้ช่นเดียวกบัการบวกเวกเตอร์ กล่าวคือ ให้
กลบัทิศทางของเวกเตอร์โดยใส่เคร่ืองหมายลบจะไดเ้วกเตอร์ตวัใหม่ จากนั้นหาเวกเตอร์ลพัธ์ของ
ผลรวมระหวา่งเวกเตอร์ตวัแรกกบัเวกเตอร์ตวัใหม่น้ี  
 
 
 
 

              
C = A-B                   C = A+(-B)      C = A - B 
         (a)  (c)            (b)         
  
ภาพประกอบ 2.8 การลบเวกเตอร์ 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

1.4 ส่วนประกอบของเวกเตอร์  

ระยะกระจัดลัพธ์  20 กิโลเมตร ตะวันออกเฉียงเหนือมาจากการรวมเวกเตอร์  AB           
ตะวนัออกกบัเวกเตอร์ BC เหนือ ทั้ง AB และ BC เป็นส่วนประกอบยอ่ยของเวกเตอร์ลพัธ์ AC  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.9 ระยะกระจดัลพัธ์  
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
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ถา้คุณออกเดินทางจากจุด A ไปยงัจุด C ซ่ึงอยูท่างทิศตะวนัออกเฉียงเหนือของ A เร่ิมจาก 
A และไปส้ินสุดท่ี C (ดงัภาพประกอบ 2.9) กระนั้นคุณสามารถไปอีกทางคือ จาก A ไปท่ี B ก่อน 
และจาก B  จึงไปท่ี C ระยะกระจดัจะเท่ากบัจาก A ไป C โดยตรง ดงันั้น เวกเตอร์ AC สามารถ
แทนดว้ยเวกเตอร์ AB บวกกบั เวกเตอร์ BC ได ้เราเรียกเวกเตอร์ทั้งสองน้ีวา่ ส่วนประกอบของ
เวกเตอร์ AC  

 
 

sin  θ = a/c  
cos  θ = b/c  
tan  θ = a/b  
 
 

ภาพประกอบ 2.10 ฟังกช์นัตรีโกณมิติของสามเหล่ียมมุมฉาก 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 
ทบทวนฟังกช์นัตรีโกณมิติของสามเหล่ียมมุมฉาก จากภาพประกอบ 2.10  
 

sin  θ = a/c , cos  θ = b/c, tan  θ = a/b                                                            (2.4) 
 

ถา้เราทราบมุม  θ และความยาวดา้นใดดา้นหน่ึงของสามเหล่ียมมุมฉากก็สามารถหาดา้นท่ี
เหลือของสามเหล่ียมได ้ 

จากภาพประกอบ 2.10 ใหมุ้ม  θ = 30
O 
และ c = 30 ซม. จากสมการ 2.4  จะได ้ 

a = c sin  θ = (30 ซม.)(sin 30
O
)  

เปิดตารางภาคผนวกหรือกดเคร่ืองคิดเลข sin 30 
O 

= 0.500 ดงันั้น  
a = (30 ซม.)(0.500) = 15.0 ซม.  

จากสมการ 2.4 จะได ้ 

b = c cos  θ = (30 ซม.)(cos 30
o
)  

   = (30 ซม.)(0.8666) = 26.0 ซม.  
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ภาพประกอบ 2.11 เวกเตอร์ C ขนาด 20 ซม. ท ามุม 37 
o 
กบัแกน x 

ทีม่า :  อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

เวกเตอร์ C เป็นผลรวมของส่วนประกอบทางแกน x แทนดว้ย Cx และส่วนประกอบ ทาง
แกน y แทนดว้ย Cy เราค านวณหาโดยใชส้มการ 2.4 วา่  

Cx = C cos 37
o 
= (20 ซม.)(0.80) = 16 ซม. 

Cy = C sin 37
o 
= (20 ซม.)(0.60) = 12 ซม. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพประกอบ 2.12 เวกเตอร์ เวกเตอร์ C ท ามุม  θ กบัแกน x ในลกัษณะต่าง ๆ 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
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ภาพประกอบ 2.13  เวกเตอร์ Ax และ Ay คือส่วนประกอบทางแกน x และ y ของเวกเตอร์ A 
ทีม่า :  ศรีธน วรศกัด์ิโยธิน , (2546) 

 
ภาพประกอบ 2.13 เวกเตอร์ A แทนด้วยส่วนประกอบของเวกเตอร์ทางแกน x และ y 

เวกเตอร์ทั้งสองคือ Ax และ Ay ตามล าดบั เขียนความสัมพนัธ์ไดด้งัน้ี A = Ax + Ay  
 

สามารถหาส่วนประกอบของเวกเตอร์ A จากฟังกช์นัทางตรีโกณ  

A

Ax = cos θ  และ  
A

Ay = sin θ 

A = Acos θ  และ  Ay = Asin θ                            (2.5) 
(a)  เวกเตอร์ B มีส่วนประกอบทางแกน x เป็นลบ เพราะอยูท่างดา้นซ้ายนบั จากจุดเร่ิมตน้ไปทาง   

แกน x 
(b)  เวกเตอร์ C มีส่วนประกอบทางแกน x และ y เป็นลบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.14       ส่วนประกอบของเวกเตอร์  
ทีม่า :  ศรีธน   วรศกัด์ิโยธิน ,  (2546) 
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จากสมการ 2.5 ช่วยในการหาส่วนประกอบของเวกเตอร์บนแกน x และ y ในทางกลบักนั
ถา้ทราบแต่ Ax และ Ay ก็สามารถค านวณกลบัไปหา A ได ้โดยการใชท้ฤษฎีของพิธากอรัส  

 
22
YX AAA                                            (2.6) 

 
มุมหาไดจ้าก  

xyAAtan= θ และ  θ = tan
-1 

xyAA                            (2.7) 
 

มุม  θ จากสมการ 2.7 มีปัญหาอยู่เหมือนกัน สมมติว่า Ax = 2 ม. และ Ay = -2 ม. จะได้         

tan  θ = -1 มีมุมท่ีเป็นไปไดอ้ยู ่2 มุม คือ 135
o 
และ 315

o 
(-45

o
) แต่ค าตอบจะมีไดเ้พียงมุมเดียวเท่านั้น  

ให้สังเกต ว่าค่าของ Ax เป็นบวก และ Ay เป็นลบ มุม  θ ตกอยู่ ท่ีพิกัดมุมฉาก xy ช่องท่ี  4 
(ภาพประกอบ 2.15)  

พิกดัมุมฉาก xy มีดว้ยกนั 4 ช่อง แต่ละช่องค่า x และ y จะมีค่าเป็นบวก         และลบ

แตกต่างกนั ยกตวัอยา่งช่องท่ี 4 ค่า x เป็นบวก ส่วนค่า y เป็นลบ   ดงันั้น มุมท่ีถูกตอ้งก็คือ 315
o 
(-

45
o
), -45

o 
มีความหมายวา่วดัตามเขม็นาฬิกาจาก +x ไป 45 องศา ปกติค่ามุมท่ีเป็นบวกจะวดัทวนเขม็

นาฬิกาจากแกน  +x    แต่ถา้วดัตามเขม็นาฬิกาจะตอ้งใส่เคร่ืองหมายลบ  
 
 
 
 
 
 

 
ภาพประกอบ 2.15     พิกดัมุมฉาก  
ทีม่า :  ศรีธน   วรศกัด์ิโยธิน ,  (2546) 
 

ถา้ Ax = -2 ม. และ Ay = 2 ม. มุม  θ ตกอยูท่ี่พิกดัมุมฉาก xy ช่องท่ี 2 มุมท่ีถูกตอ้งก็คือ 135
o 

เพราะค่า x เป็นลบ และค่า y เป็นบวก ดงันั้น คุณจะตอ้งใชว้ิธีตรวจสอบพิกดัฉากวา่ค่าของมุมตกอยู่
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ท่ีช่วงใด ในกรณีท่ีค าตอบมี 2 ค่า คือ Cx และ Cy คือส่วนประกอบของเวกเตอร์ C บนแกน x และ
แกน y 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.16 ส่วนประกอบของเวกเตอร์ C  
ทีม่า :   สมปอง   ทองผอ่ง,  (2543) 
 

จากภาพประกอบ 2.16  Cx และ Cy สามารถเขียนอยู่ในรูปผลบวกของเวกเตอร์ A และ B 
บนแกน x  และ y ไดด้งัน้ี  

Cx  =  Ax + Bx 
Cy  =  Ay + By                                   (2.8) 

 
ขนาดและมุมของ C หาไดจ้ากสมการ  
การบวกเวกเตอร์เพียง 2 อันค่อนข้างง่าย แต่ก็เป็นหลักการส าหรับการบวกเวกเตอร์                    

หลาย เวกเตอร์   
 

ให ้R เป็นผลบวกของ A, B, C, D, E, ..., เม่ือ  
             Rx  =  Ax + Bx + Cx + Dx + Ex + ... 

Ry  =  Ay + By + Cy + Dy + Ey +                    (2.9) 
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ตัวอย่างที ่2.2 

เคร่ืองบินบินไปทางทิศตะวนัออกเฉียงเหนือ ท ามุม 60
o 
เป็นระยะทาง 20 กิโลเมตร และบิน

ไปทางทิศตะวนัออกอีก 30 กิโลเมตร ต่อจากนั้นข้ึนเหนือไปอีก 10 กิโลเมตร เคร่ืองบินล าน้ีอยูไ่กล
จากจุดตั้งตน้เทา่ใด  
หลกัการคํานวณ  
 
 
 
 

 
  

 
 
 
ภาพประกอบ 2.17  การหาระยะกระจดัของเคร่ืองบินบิน 
ทีม่า :   สมปอง   ทองผอ่ง,  (2543) 
 
ใหแ้กน x เป็นทิศตะวนัออก และแกน y เป็นทิศเหนือ  

A แทน ระยะกระจดัส าหรับการบินเท่ียวแรก  
B แทน ระยะกระจดัเท่ียวสอง  
C แทน ระยะกระจดัเท่ียวสาม  

และ R คือเวกเตอร์ลพัธ์ จากแผนภาพวดัค่า R ได้ 50 กิโลเมตร ท ามุม 30
o 
กบัทิศ

ตะวนัออก เราสามารถตรวจสอบค่าน้ีไดจ้ากการค านวณ  
ส่วนประกอบแกน x และ y ของ A คือ  

Ax  =     (20.0 กม.)(cos 60
o 
)  

        =     10 กม.  

    Ay  =     (20.0 กม.)(sin 60
o 
)  

        =     17.3 กม.  
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ตารางที ่ 2.1  ส่วนประกอบของ x และ y ของระยะกระจดัต่างๆ  
 

ระยะกระจัด มุม ส่วนประกอบแกน x ส่วนประกอบแกน y 

A = 20.0 กม. 60
o
 10.0 กม. 17.3 กม. 

B = 30.0 กม. 0
o
 30.0 กม. 0 

C = 10.0 กม. 90
o
 0 10.0 กม. 

Rx = 40.0 กม. Ry = 27.3 กม. 
 

   22
27.3km40.0kmR   

  R  = 48.4 km  

     km
40.0

27.3
 tan  1-   

  = 34.3
O 

 

ค่าท่ีค  านวณไดล้ะเอียดกวา่ท่ีวดัไดจ้ากแผนภาพ ซ่ึงจะข้ึนอยูก่บัความละเอียดของมาตรา
ส่วน และไมบ้รรทดัท่ีใชว้ดั ท่ีเขียนมาเวกเตอร์วางอยูบ่นระนาบ xy เท่านั้น แต่เวกเตอร์ในทาง
ปฏิบติัมีทิศไดทุ้กทิศทุกทาง นัน่ก็คือตอ้งมีทั้งดา้นกวา้ง ยาว และสูง แทนดว้ย x, y และ z 
ส่วนประกอบของเวกเตอร์บนแกนทั้งสาม สามารถเขียนไดด้งัน้ี Ax , Ay และ Az ตามล าดบั  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพประกอบ 2.18 Ax , Ay และ Az เป็นเวกเตอร์ยอ่ยของ A ตามแนวแกน x, y และ z ตามล าดบั 
ทีม่า :   สมปอง   ทองผอ่ง,  (2543) 
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ดงันั้น    A  =  Ax + Ay + Az 
ถา้ A ท ามุม  θ กบัแกน z  

OQ เป็นเวกเตอร์ท่ีไดจ้ากการฉาย A ลงบนระนาบ xy ท ามุม  กบัแกน x  
 

ดงันั้น   Ax  =  A sin θ cos  

   Ay  =  A sin θ sin  

Az  =  A cos θ  

A  =  Ax + Ay + Az  
 

โดยท่ี   A  =  AAA2z2y2x++ ...................                                             (2.10) 
 

เวกเตอร์หน่ึงหน่วย  

เวกเตอร์หน่ึงหน่วยคือเวกเตอร์ท่ีมีขนาด 1 หน่วย มีจุดประสงคเ์พื่อบอกทิศทาง ในระบบ          
พิกดัฉาก xy   นิยามให้เวกเตอร์หน่ึงหน่วย i ช้ีต  าแหน่งไปทางบวกของแกน x และเวกเตอร์หน่ึง
หน่วย j  ช้ีไปทางบวกของแกน y  

ส่วนประกอบบนแกน x และ y ของ A สามารถเขียนอยูใ่นรูปของ i, j ไดด้งัน้ี  

Ax = Axi , Ay = Ayj  
 

เช่นเดียวกัน เราสามารถเขียนเวกเตอร์ A ในระบบพิกัดฉาก xy ในรูปของส่วนประกอบและ                  
มีตวัช้ี ทิศทางดงัน้ี  

A = Axi + Ayj  
 

บนแกน x มี Axi เป็นส่วนประกอบของเวกเตอร์ i เป็นตวัช้ีบอกทิศทาง และ Ax เป็นขนาด  
บนแกน y มี Ayj เป็นส่วนประกอบของเวกเตอร์ j เป็นตวัช้ีบอกทิศทาง และ Ay เป็นขนาด  
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เม่ือเวกเตอร์ A และ B แสดงอยู่ในรูปของเวกเตอร์ประกอบบนพิกดั xy เราสามารถรวม 
เวกเตอร์ทั้งสอง โดยใชเ้วกเตอร์หน่ึงหน่วยก ากบับนแกนแต่ละแกน ดงัน้ี  

A = Axi + Ayj,  B = Bxi + Byj 
C = A + B 

= (Axi + Ayj ) + (Bxi + Byj ) 
= (Ax + Bx) i + (Ay + By ) j 

    = Cxi + Cy j ................... (1-13) 
 

จะเห็นได้ว่าเวกเตอร์ C ก็สามารถแสดงอยู่ในรูปของเวกเตอร์ประกอบบนพิกัดฉาก xy 
เช่นเดียวกบั A และ B ดงัภาพประกอบ  

ส าหรับเวกเตอร์ในระบบพิกดัฉาก 3 มิติ คือมีแกน x, y และ z เราจะนิยามเวกเตอร์ หน่ึง
หน่วย k ช้ีไปทางบวกของแกน z เพิ่มข้ึนมา ดงันั้น รูปทัว่ไปของเวกเตอร์ A, B และ C สามารถเขียน
อยูใ่นระบบสามมิติไดด้งัน้ี  

A  =  Axi + Ayj + Azk 
B  =  Bxi + Byj + Bzk             

 
C  =  (Ax + Bx)i + (Ay + By) j + (Az + Bz) k 

=  Cxi + Cyj + Cz k             (2.11) 
 
ผลคูณของเวกเตอร์  
 

เวกเตอร์ไม่ใช่เลขจ านวน เพราะประกอบดว้ยขนาดและทิศทาง การคูณกนัแบบเลขจ านวน       
ไม่สามารถน ามาใช้กับเวกเตอร์ได้ อันท่ีจริงเราก็ได้พิสูจน์แล้วว่า การบวกลบเวกเตอร์ก็ไม่
เหมือนกบัการบวกลบเลขจ านวนธรรมดา การคูณเวกเตอร์มีดว้ยกนั 2 แบบ แบบแรกไดผ้ลลพัธ์เป็น
ปริมาณ สเกลาร์ ขณะท่ีแบบท่ีสองไดผ้ลลพัธ์เป็นปริมาณเวกเตอร์  

 

3.1  การคูณแบบทีห่น่ึง ผลลพัธ์เป็นปริมาณสเกลาร์  
จากภาพประกอบ(a) เวกเตอร์ A และ B มีจุดตั้งตน้เดียวกนัคูณดว้ยวธีิการดอตกนั  และ   

(b) B cos  θ เป็นส่วนประกอบของ B ในทิศของ A และ AB ก็คือผลการคูณขนาดของ B บนแกน 
A กบั A   
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ภาพประกอบ 2.19  (a) วธีิการคูณเวกเตอร์ดอตกนั 

(b)  ผลการคูณขนาดของ B  
ทีม่า :   สมปอง   ทองผอ่ง,  (2543) 
 

เวกเตอร์ A และ B มีจุดตั้งตน้เดียวกนั มุมระหวา่งเวกเตอร์เท่ากบั  θ แสดงดงัภาพประกอบ 
1-19 (a)   นิยามผลของเวกเตอร์ A คูณ B ดงัน้ี  

 
A B = AB cos  θ = A Bcos  θ                                   (2.12) 

 
ผลลพัธ์เป็นปริมาณสเกลาร์ มีแต่ขนาดเท่านั้น การคูณแบบแรกน้ีมีช่ือเฉพาะเรียกวา่                   

การดอตเวกเตอร์ ผลอาจจะเป็นบวกหรือลบข้ึนอยูก่บัมุม  θ ถา้  θ อยูร่ะหวา่ง 0 ถึง 90 
o 
ผลการดอต

จะมีค่าเป็นบวก แต่ถา้  θ อยูร่ะหวา่ง 90
o 
ถึง 180

o 
ผลจะไดเ้ป็นลบ แต่ท่ีมุม  θ = 90

o 
AB = 0 

สามารถสรุปไดว้า่ ผลการดอตของเวกเตอร์ทั้งสองมีค่าเป็นศูนยเ์สมอ ถา้เวกเตอร์ทั้งสองตั้งฉากกนั  
การดอตเวกเตอร์ไม่จ  าเป็นตอ้งค านึงถึงล าดบัก่อนหลงั ดงัน้ี  
 

AB   =     B A              (2.12) 
 

จากสมการ (2 .15) การดอตเวกเตอร์  คือการคูณขนาดของ  A และ B cosθ จาก
ภาพประกอบ  (b) B cos  θ คือส่วนประกอบของเวกเตอร์ B บนแกน A ดงันั้นสรุปไดว้า่ A ดอต B 
คือ ผลคูณของB กบั A บนแกนของ A นัน่เอง  

เพื่อให้เห็นการดอตชัดเจน ก็ควรจะแยกองค์ประกอบเวกเตอร์ให้อยู่ในระบบพิกดั 3 มิติ 
โดยมีเวกเตอร์หน่ึงหน่วยก ากบัทิศทาง  

 

AB = (Axi + Ayj + Azk)   (Bxi + Byj + Bzk)                                 (2.13) 
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การดอตระหว่างวงเล็บใช้วิธีการคูณแบบธรรมดา วงเล็บแรกมี 3 เทอม วงเล็บหลังมี 3 

เทอม ดอตกนัจะได ้9 เทอม ดงัน้ี  
AB  =  (Axi  Bxi + Axi  Byj + Axi  Bzk  

+ Ayj  Bxi + Ayj By j + Ayj  Bzk  
+ Azk Bxi + Azk  Byj + Azk  Bzk)                                         (2.14)  
 

การดอตกนัของเวกเตอร์หน่ึงหน่วย จะสังเกตเห็นวา่เวกเตอร์หน่ึงหน่วย ท่ีดอตกนัไม่ตั้ง
ฉากก็ขนานกนัอยา่งใดอยา่งหน่ึง ยกตวัอยา่ง Axi  Bxi เวกเตอร์ทั้ง 2 ขนานกนั อยูบ่นแกน x 
เหมือนกนั มุมระหวา่งเวกเตอร์เป็นศูนย ์cos  θ มีค่าเป็นหน่ึง ผลลพัธ์การดอตกนัคือ AxBx เทอม
ถดัไป Axi  Byj เวกเตอร์ทั้ง 2 ตั้งฉากกนั เพราะ Ax อยูบ่นแกน x และ By อยูบ่นแกน y ค่า cos  θ 
มีค่าเป็นศูนย ์ผลลพัธ์การดอตเป็นศูนย ์สมการ (1-17) มี 6 ใน 9 เทอมท่ีผลการดอตเป็นศูนย ์มี 3 
เทอมเท่านั้นท่ีไม่ เป็นศูนย ์ผลลพัธ์ท่ีไดคื้อ  

 

A  B = AxBx + AyBy + AzBz                                              (2.15) 
 

ตัวอย่างที ่2.3  
จงหามุมระหวา่งเวกเตอร์ทั้ง 2 ดงัน้ี  

A = 2i + 3j + 4k B = i - 2j + 3k 
หลกัการคํานวณ  

จากสมการ (1-14) เรามี  
Ax = 2   Bx = 1  
Ay = 3   By = -2  
Az = 4   Bz = 3  

จากสมการ (1-15) และ (1-18) จะได ้ 
AB      =   A B cos  θ 

BA

BABABA ZZYYXX 
cos  

ZZYYXX BABABA   =  (2)()+(3)(-2)+(4)(3)      =  8 
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29432 222 A  

  14321 222 B  

397.0
1429

8
cos   

จะได ้ θ = 66.6
o  

 
การดอตเวกเตอร์มีความส าคญัมากในบทท่ีจะศึกษาต่อไป โดยเฉพาะกบัเร่ืองของงานและ

พลงังาน เม่ือแรงคงท่ี F กระท าต่อวตัถุ ท าใหว้ตัถุเคล่ือนท่ีไประยะทาง d นิยามของงานจะเป็นดงัน้ี  
 

W     =     F  d                                       (2.16) 
 

3.2  การคูณแบบทีส่องผลลพัธ์เป็นปริมาณเวกเตอร์  

เวกเตอร์ A และ B มีจุดตั้งตน้เดียวกนั ดงัภาพประกอบ 1-20 มุมระหวา่งเวกเตอร์เท่ากบั  θ 
เวกเตอร์  ทั้งสองตั้งอยูบ่นระนาบเดียวกนั ผลลพัธ์การคูณของเวกเตอร์ทั้งสองจะตั้งฉากกบัระนาบ
น้ี และขนาด  จะมีค่าเท่ากบั AB sin  θ เน่ืองจากผลท่ีออกมาเป็นเวกเตอร์ การคูณแบบน้ีมีช่ือเฉพาะ
เรียกวา่   การครอส เวกเตอร์  

ให ้C เป็นผลลพัธ์ของการครอสเวกเตอร์  C     =     A  B 

ขนาดของ C หาไดจ้าก    C   =     A B sin θ  

ถา้  θ ท ามุม 0 หรือ 180
o 
คือเวกเตอร์ทั้งสองขนานหรือตรงกนัขา้มกนั ผลของการครอส  

จะมีค่าเท่ากบัศูนย ์ดงันั้น สามารถสรุปได้ว่าเวกเตอร์ทิศเดียวกนัครอสกนัเป็นศูนยเ์สมอ จะอยูใ่น
แนวตั้งฉากกบัระนาบน้ี ทิศทางของเวกเตอร์ลพัธ์อธิบายดว้ยกฎมือขวา 
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ภาพประกอบ 2.20       ผลลพัธ์ของเวกเตอร์ AB 
ทีม่า :   สุทธิพงษ ์  อนัทรบุตร,  (2561) 
 

ทิศทางการครอสเวกเตอร์ไดจ้ากกฎของมือขวา จากภาพประกอบ 2.20 ใหก้ ามือขวาหวั
น้ิวโป้งช้ีข้ึน   ตั้งฉากกบัระนาบการครอส หมุนมือขวาทวนเขม็นาฬิกา จาก A ไปยงั B หรือจะใช้
สกรู ก็ใหห้วัสกรูวางลงบนระนาบการครอสและหมุนจาก A ไปยงั B เราจะไดทิ้ศทางตามหวั
น้ิวโป้ง หรือสกรู    ซ่ึงเป็นผลจากการ ครอสเวกเตอร์ AB  

การหาผลลพัธ์ ดว้ยวธีิครอสเวกเตอร์ BA ใหก้ ามือขวาหวัน้ิวโป้งช้ีลงตั้งฉาก  กบัระนาบ
การครอส หมุนมือขวาตามเข็มจาก B ไป A หรือจะใชส้กรู ใหห้วัสกรูวางลงบนระนาบการครอส 
และหมุนจาก B ไป A ตอนน้ีจะเห็นวา่ทิศทางจะตรงกนัขา้มกบัตอนแรก ถา้ AB มีทิศข้ึน BA ก็
จะมีทิศลง ดงันั้น การครอสกนัตอ้งค านึงถึงล าดบัการครอสดว้ย ภาษาองักฤษเรียก  การคูณ โดยไม่
ตอ้งค านึงถึงล าดบัก่อนหลงัวา่ กฎการสลบัท่ี (Commutative) การบวกลบและดอตเวกเตอร์
คุณสมบติั commutative ยกเวน้การครอสเวกเตอร์ A และ B  

 

AB     =     -BA                                                       (2.17) 
 

เพื่อให้การครอสชัดเจน ก็ควรจะแยกองค์ประกอบเวกเตอร์ให้อยู่ในระบบพิกัด 3 มิติ             
โดยมี เวกเตอร์ 1 หน่วยก ากบัทิศทาง  

 

AB = (Axi + Ayj + Azk )  (Bxi + Byj + Bzk) 
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การครอสระหวา่งวงเล็บใชว้ธีิการคูณขา้มวงเล็บ วงเล็บแรกมี 3 เทอม วงเล็บหลงัมี 3 เทอม 

ครอสกนัจะได ้9 เทอม ดงัน้ี  
AB     =     (Axi x Bxi + Axi x Byj + Axi x Bzk + Ayj x Bxi + Ayj x Byj + Ayj 

x Bzk + Azk x Bxi + Azk x Byj + Azk x Bzk)                       (2.18) 
 

ถา้ให ้C = AB ส่วนประกอบของเวกเตอร์ C บนระบบพิกดั x, y และ z คือ  
Cx  =  AyBz - AzBy  
Cy  =  AzBx - AxBz  
Cz  =  AxBy - AyBx  

ตัวอย่างที ่2.4  
เวกเตอร์ A มีขนาด 6 หน่วย ทิศ + x เวกเตอร์ B มีขนาด 4 หน่วย อยูบ่นระนาบ xy  

ท ามุม 30
o 
กบัแกน + x และท ามุม 60

o 
กบัแกน +y จงหาผลลพัธ์ของ A  B  

 
หลกัการคํานวณ ขนาดของการครอสเวกเตอร์ คือ  

|A| |B| sin θ  =  (6)(4) sin 30
o 
= 12  

จากกฎของมือขวา ผลลพัธ์ของ AB จะอยูใ่นทิศ  +z  

เราสามารถเขียนส่วนประกอบของ A และ B บนแกน x, y และ z  

Ax = 6 ,    Ay = 0 ,    Az = 0  

Bx = 4 cos 30
o 
= 23   By = 4 cos 60

o 
= 2 ,   Bz = 0  

ให ้C = AB ส่วนประกอบของเวกเตอร์ C บนพิกดั x, y และ z คือ  

Cx  =  (0)(0) - (0)(2)   = 0  
Cy  =  (0)(23) - (6)(0)   = 0  
Cz  =  (6)(2) - (0)(23)  = 12  
C  =  12 k  

เวกเตอร์ C จะมีทิศอยูใ่นแกน +z ส่วนขนาดจะเท่ากบั 2z2y2xCCC++ = 12 หน่วย  
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แรงดึง F ท ามุม กบัแกน x สามารถแตกแรงออกเป็นแรงยอ่ย 2 แรง  ในแนวแกน x และ
ในแนวแกน y 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.21  แรงยอ่ย 2 แรงในแนวแกน x และในแนวแกน y 
ทีม่า :   สมปอง   ทองผอ่ง,  (2543) 
 

ออกแรง F กระท ากบักล่องท่ีจุด O ในระบบพิกดัฉาก xy ดงัภาพประกอบ 3-4 (a) แรง F 
สามารถแตกออกเป็นแรงยอ่ย 2 แรง แรงในแนวแกน x คือ F

x 
และแรงในแนวแกน y คือ F

y 
ท่ีจุด O 

จึงเสมือนกบัมีแรง 2 แรงน้ีมากระท า  

กาํหนดให้  F = 10.0 N ,   = 30
o 
 

F
x 
= F cos  = (10.0 N)(0.866)  = 8.66 N  

F
y 
= F sin  = (10.0 N)(0.500)  = 5.00 N  

นัน่คือแรง F 10 N สามารถแตกออกเป็นแรงยอ่ย 2 แรง คือแรงในแนวแกน x = 8.66 N และ
แรงใน แนวแกน y = 5.00 N  
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ตัวอย่างที ่2.5 
มีแรงสองแรง คือ F⃑ 1 = −(2.4)i + (6.1)j นิวตนั และF⃑ 1 = (8.5)i − (9.7)j นิวตนั 

กระท าบนวตัถุหน่ึง 
 ก. จงหาขนาดของแรงทั้งสอง  
 ข. จงหามุมท่ีแรงแต่ละแรงกระท าบนแกน x  
 ค. จงหาขนาดและทิศทางของแรงลพัธ์ท่ีกระท าบนวตัถุ 

หลกัการคํานวณ  
จากโจทยส์ามารถเขียนภาพแสดงทิศทางของแรงไดด้งัน้ี 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.22  ทิศทางของแรง 2 แรง เพื่อหาขนาดและทิศทางของแรงลพัธ์  
ทีม่า :  สมปอง   ทองผอ่ง, (2543) 
 

ก. ขนาดของแรงทั้งสอง คือ 
 F1

2 = F1X
2 + F1Y

2 = (−2.4)2 + (7.21)2 
 
 F1

2 = 5.76 + 7.21 = 42.97 
 

 F1 = 6.56  นิวตนั    

       
 F2

2 = F2X
2 + F2Y

2 = (8.5)2 + (−9.7)2  
 
 F2

2 = 72.25 + 94.09 = 166.34 
 

 F2 = 12.09   นิวตนั  
    



25 
 

ข. หามุมท่ี F, ท ากบัแกน +x โดย 
  tanθ1 =

F1y

F1x
= −

6.1

2.4
= −2.54 

 

  θ1 = 68.5  องศา       
 ดงันั้น F1 ท ากบัแกน +x = 180 − 68.5 องศา = 111.5 องศา    

หามุมท่ี F2 ท ากบัแกน +x โดย 
  tanθ2 =

F2y

F2x
= −

9.7

8.5
= −1.14 

 

        θ2 = −48.7  องศา 
 ดงันั้น F2 ท ากบัแกน +x = 180 − 48.7 องศา = 311.3 องศา    
 
ค. หาแรงลพัธ์ของ F กบั F, โดยหาแรงยอ่ยตามแนวแกน X และ Y ดงัน้ี 
  Fx = F2x − F1x = 8.5 − 2.4 = 6.1 นิวตนั 
  F𝑦 = F1y − F2y = 6.1 − 9.7 = −3.6   นิวตนั 
  
 ดงันั้น ขนาดของแรงลพัธ์ คือ 
  F2 = Fx

2 + Fy
2 = (6.1)2 + (3.6)2 

 
  F2 = 37.21 + 12.96 = 50.17 

 

  F = 7.08   นิวตนั        
 
 หามุมท่ีแรงลพัธ์ ท ากบัแกน +x คือ tanα =

Fy

Fx
=

−3.6

6.1
= −0.59 

 
 𝛼 = −30.55  องศา หรือแรงลพัธ์ F ท ามุมกบัแกน +x = 360 – 30.55 = 329.45 องศา
   

การก าหนดระบบพิกดัฉาก xy ไม่จ  าเป็นวา่จะตอ้งอยูใ่นแนวระดบัและแนวด่ิงเท่านั้น เม่ือ
อกแรงดึงกล่องข้ึนบนพื้นเอียง ดว้ยแรง 2 แรงคือ F

x 
และ F

y 
ซ่ึงแกน x และ y จะมีทิศทางขนานและ

ตั้งฉากกบัพื้นเอียง  
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ภาพประกอบ 2.23  F

x 
และ F

y 
คือส่วนประกอบยอ่ยของแรง F ตามแนวแกน x และ y 

ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

การรวมแรงหลายแรงเพื่อจะหาแรงลพัธ์เพียงแรงเดียว นิยมใชส้ัญลกัษณ์    (ซิกมา) แทน 
เพื่อรวมผลบวกท่ีมีแรงหลาย ๆ ค่า เช่น แรง F

1
, F

2
, F

3 
..... กระท าพร้อม ๆ กนัท่ีจุดเดียวกนั               

ดงันั้น      แรงลพัธ์คือ  
R = F

1 
+ F

2 
+ F

3 
+ ..... = F  

 

ถา้แยกแรงออกเป็นส่วนประกอบยอ่ยบนแกน x และ y จะไดว้า่  
 

R
x 
= F

x 
, R

y 
= F

y 
 

 

ขนาดของ R หาไดจ้าก  
22

yx RRR   
 

มุมของ R เทียบกบัแกน x แทนดว้ย  หาไดจ้าก  

x

y

R

R
tan  

R
y 
และ R

x 
อาจจะมีค่าเป็นบวกหรือลบ ข้ึนอยูก่บัทิศทางของแรงท่ีกระท าซ่ึงจะท าใหท้ราบวา่ มุม  

อยูใ่นพิกดัฉาก ส่วนประกอบยอ่ยของ R ตามแกน x, R
x 
= F

x 
และแกน y , R

y 
= F

y
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ภาพประกอบ 2.24  เวกเตอร์ลพัธ์ R คือแรงรวมของเวกเตอร์ F

1
, F

2 
และ F

3 

ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 

ตัวอย่างที ่2.6 

แรง F
1
, F

2 
, F

3 
อยูบ่นระนาบเดียวกนั กระท าร่วมกนับนจุด O ให ้F

1 
= 120 N,    F

2 
= 200 N , 

F
3 
= 150 N  = 60

o 
และ  = 45

o 
จงค านวณหาขนาดและทิศทางของแรงลพัธ์ R  

หลกัการคํานวณ  
 

แรง  มุม  ส่วนประกอบแกน x  ส่วนประกอบแกน y  
F

1 
= 120  

F
2 
= 200  

F
3 
= 150  

0  

60
o
 

45
o
 

+ 120 N  
+ 100 N  
- 106 N  

0  
+ 173 N  
- 106 N  

 
R

x 
=  F

x 
 = + 114 N  ; R

y  
=  F

y 
 =  + 67 N  

R =    22
67114 NN   =  132 N  

 =
N

N

114

67
tan 1  = tan

-1 
0.588  = 30.4

o
 

ขนาดและทิศทางของแรงลพัธ์ R คือ 132 N ในทิศ 30.4
o 
ตามล าดบั  
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ตัวอย่างที ่2.7 

 เชือกสามเส้นผกูติดกนัท่ีปลายดา้นหน่ึง ปลายท่ีเหลือสองเส้นผกูติดกบัห่วงบนเพดาน ซ่ึง
อยูใ่นแนวระดบั ส่วนปลายอีกขา้งหน่ึงท่ีเหลือผกูติดกบัวตัถุ ซ่ึงมีน้าํหนกั W ถา้เชือกท่ีผกูติดกบั 
ห่วงบนเพดานเอียงท ามุม θ1 และ θ2 กบัแนวระดบัของเพดาน จงค านวณวา่เชือกแต่ละเส้นแบ่ง รับ
น้าํหนกัของวตัถุเส้นละเท่าใด 

หลกัการคํานวณ  
 เม่ือวตัถุอยูใ่นสภาพน่ิง ดงันั้น ∑ F⃑ i

3
i=1 = 0 

 

  จากภาพคือ   𝑇⃑ 1 + 𝑇⃑ 2 + 𝑇⃑ 3 = 0 
 

  หรือ   −𝑇⃑ 1𝑥 + 𝑇⃑ 2𝑥 = 0    
  
 

  และ   𝑇⃑ 1𝑦 + 𝑇⃑ 2𝑦 + 𝑇⃑ 3 = 0    

  
 

  และ   T = W = T3     

  
จากโจทยส์ามารถเขียนภาพไดด้งัน้ี  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
ภาพประกอบ 2.25 สมดุลของเชือกท่ีผกูติดกบัเพดาน 2 เส้นและผกูกบัน ้าหนกั W  
ทีม่า :  ศรีธน  วรศกัด์ิโยธิน , (2546) 
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 จากสมการ  จะได ้  T1cosθ1 = T2cosθ2    
  

 และ    T1cosθ1 + T2cosθ2 = W   
  
 แทนค่า T1 จากสมการ จะได ้ T2 =

W

tanθ1cosθ2+sinθ2
 

 

 ดงันั้น    T1 =
W

sinθ1+tanθ2+cosθ1
 

 

∴  เชือกเส้นท่ี 1 รับน ้าหนกัเท่ากบั  W

sinθ1+tanθ2+cosθ1
  

 

     เชือกเส้นท่ี 2 รับน ้าหนกัเท่ากบั   W

tanθ1cosθ2+sinθ2
     

  
     เชือกเส้นท่ี 3 รับน ้าหนกัเท่ากบั     W 
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สรุปท้ายบท 
 

1.   ปริมาณทางฟิสิกส์ มี 2ชนิดคือ1. ปริมาณเวกเตอร์(vector quality)   2. ปริมาณสเกลาร์(scalar 
quality)   ปริมาณสเกลาร์หมายถึง ปริมาณท่ีระบุขนาดเพียงอยา่งเดียว เช่น ความยาว ระยะทาง เวลา 
ความหนาแน่น อตัราเร็ว มวล อุณหภูมิ     ปริมาณเวกเตอร์หมายถึง ปริมาณท่ีระบุทั้งขนาดและ
ทิศทาง เช่น แรง ความเร็ว ความเร่ง การกระจดั นา้หนกั 

2.  ในกรณีท่ีเวกเตอร์ยอ่ยอยูใ่นแนวเดียวกนัทิศทางเดียวกนั  เราสามารถน าเวกเตอร์ 
นั้นมารวมกนั หรือบวกกนัไดเ้ลย  เพราะเวกเตอร์นั้นอยูใ่นทิศเดียวกนั  แต่ตอ้งท าการพิจารณา
หน่วยตอ้งอยูใ่นหน่วยเดียวกนัดว้ย 
     ในกรณีท่ีเวกเตอร์ยอ่ยอยูใ่นแนวเดียวกนัทิศทางตรงกนัขา้มกนั  เราสามารถน าเวกเตอร์นั้น 
มารวมกนัหรือลบกนัไดเ้ลย  เพราะเวกเตอร์นั้นอยูใ่นทิศทางตรงขา้มกนั  แต่ตอ้งท าการพิจารณา
หน่วยตอ้งอยูใ่นหน่วยเดียวกนั 

3.  เวกเตอร์ทั้ง 2 ท ามุม 0 ต่อกนั สามารถหาเวกเตอร์ลพัธ์โดยวธีิการเขียนรูปส่ีเหล่ียมดา้นขนาน 
โดยใหเ้วกเตอร์ยอ่ยเป็นดา้นของส่ีเหล่ียมดา้นขนานท่ีประกอบ ณ จุดนั้น จะ ไดเ้วกเตอร์ลพัธ์มี
ขนาดและทิศทางตามแนวเส้นทแยงมุมของส่ีเหล่ียมดา้นขนานท่ีลากจากจุดท่ีเวกเตอร์ทั้งสอง
กระท าต่อกนั หรือคานวณไดจ้ากสูตร cos222 ABBAR   

4.  ขนาดของเวกเตอร์ 𝐴⃑  เท่ากบั 𝐴⃑= |𝐴⃑ |= 222
ZYX AAA   

5.  กฎต่าง ๆ ของผลคูณสเกลาร์  
 𝐴⃑ ∙𝐵⃑    =     𝐵⃑ ∙𝐴⃑  Commutative law  
 𝐴⃑ ∙(𝐵⃑ + 𝐶⃑ )    =     𝐴⃑ ∙𝐵⃑ +   𝐴⃑ ∙ 𝐶⃑  Associative law  
 𝑐(𝐴⃑ ∙ 𝐵⃑ )    =     (𝑐𝐴⃑ )∙𝐵⃑ =      𝐴⃑  ∙(𝑐𝐵⃑  )  

ถา้ 𝐴⃑ ∙𝐵⃑ = 0   แสดงวา่ 𝐴⃑  หรือ 𝐵⃑   = 0 หรือ ถา้ 𝐴⃑  และ 𝐵⃑   ไม่เป็นศูนย ์แสดง วา่ 𝐴⃑  ตั้ง
ฉากกบั 𝐵⃑ 

 

6.  กฎต่าง ๆ ของ Cross product  
 𝐴⃑  x 𝐵⃑     = −𝐵⃑  x 𝐴⃑  Anti-commutative law  
 𝐴⃑  x (𝐵⃑ +𝐶⃑ )    =     (𝐴⃑  x 𝐵⃑ )  +  (𝐴⃑  x 𝐶⃑ ) Distributive law  
 (𝐴⃑  x 𝐵⃑  )    =    (𝑐𝐴⃑ )x 𝐵⃑   =    𝐴⃑  x (𝑐𝐵⃑ )    =    (𝑐𝐴⃑  x c𝐵⃑ )                        

เม่ือ c เป็นจ านวนเตม็  
ถ้า 𝐴⃑  x 𝐵⃑     =   0 แสดงวา่   𝐴⃑  หรือ 𝐵⃑   =   0 หรือ  𝐴⃑  และ 𝐵⃑  ขนานกนั 
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แบบฝึกหัดบทที ่ 2 
 

1.  เวกเตอร์  A และ B  มีขนาด 6 และ 8 หน่วย ตามล าดบั จงหาขนาดของเวกเตอร์ลพัธ์ของ   เม่ือ
เวกเตอร์ทั้งสอง  และ ท ามุมกนั  37 องศา 

2.  เม่ืออกแรงสองแรงท ามุมกบัค่าต่างๆ  ผลรวมของแรงมีค่าต ่าสุด  2 นิวตนั  และมีค่าสูงสุด  14  
นิวตนั  ผลรวมของแรงทั้งสองเม่ือกระท าตั้งฉากกนัจะมีค่าเท่าใด 

3.  จงค านวณหาขนาดของเวกเตอร์ลพัธ์  เม่ือ  เวกเตอร์มีขนาด10 หน่วย และ 8 หน่วย ท ามุมกนั 
135 องศา 

4.  จงค านวณหาแรงลพัธ์โดยวธีิการวาดรูป และค านวณการแตกแรง  จากภาพประกอบ 
 
                                                       F1                   F2 
 
 
                                                                              60 
                               30 
 
ภาพประกอบ 2.26  การหาแรงลพัธ์โดยวธีิการวาดรูป 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 
เม่ือ   F1  =   150  N       และ F2  =  200  N 
 
5.  ก าหนด เวกเตอร์  A = 3i + 2j – k  และ B  2i + 4j – 5k   
 6.1  จงหา   3A●2B 
 6.2  จงหา   2A× 3B 
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6.  จากภาพประกอบ   จงหาขนาดและทิศทางของแรงลพัธ์ 
  
   F1       F2 
 
 
 
          53                30 
                   37                    45 
 
   F3 
        F4 
 
ภาพประกอบ 2.27  การหาขนาดและทิศทางของแรงลพัธ์ 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 
7.  จงแสดงวธีิหาผลลพัธ์ต่อไปน้ี 

เม่ือก าหนด A


  =  5i + 2j - 3k        B


   =  k - 3i  +  2j      C


   =  2j – 2k + 4i 
7.1  2 A


  +  3 C


 - 3 B


 

7.2   C


× ( B

 - A


) 

 
8.  มา้ออกแรงลากกล่องมวล  600  N  ข้ึนเขาดว้ยแรง   5,000  N  กบัแนวพื้นเอียง ถา้สัมประสิทธ์
แรงเสียดทานระหวา่ง กล่องกบัพื้นเท่ากบั 0.2 และพื้นเอียงท ามุม  600  จงเขียนแผนภาพแสดงการ
แตกแรงท่ีกระท าต่ออกล่องมวล   
 
 
 
 

เม่ือ   F1  =   250  N 
 F2  =  400  N 
 F3  =  150  N 
 F4  =  200  N 
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9.  นกักีฬาทุ่มน ้าหนกั  ออกแรงทุ่มน ้าหนกัมวล  8 kg  ท าใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีดงักราฟ 
จงหางานท่ีนกักีฬาท าไดใ้นการทุ่มน ้าหนกัคร้ังน้ี  (W=F●S) 
 
              F 
         S 
 
 

 

 
   2        4       6        8     10    12     14     16      18     20    22      24 
ภาพประกอบ 2.28  การหางานท่ีนกักีฬาท าไดจ้ากการเคล่ือนท่ี 
ทีม่า :   อุกฤษฎ ์  นาจ าปา,  (2560) 
 

10.  เชือกท่ีผกูติดกบั ห่วงบนเพดานเอียงท ามุม θ1 = 60 องศา และ θ2 = 37 องศา กบัแนวระดบัของ
เพดาน จงค านวณวา่เชือกแต่ละเส้นแบ่ง รับน้าํหนกัของวตัถุเส้นละเท่าใด 
ดงัภาพประกอบ  2.25 
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