
บทท่ี 2 
ปริมาณทางฟิสิกส์ 
(Physics quantity) 

 
 

การศึกษาทางฟิสิกส์แบ่งออกเป็นการศึกษาเชิงทฤษฏี และการศึกษาเชิงการ
ทดลอง ซ่ึงจะมีการใชเ้คร่ืองมือวดัหลากหลายชนิดในการทาํการทดลอง เพื่อจะวดัขนาด
หรือปริมาณของส่ิงท่ีตอ้งการศึกษา ในฟิสิกส์จึงมีการแบ่งปริมาณต่างๆ เหล่าน้ีไวเ้ป็น 2 
ปริมาณ คือ ปริมาณเวกเตอร์ และปริมาณสเกลาร์ ทั้งสองปริมาณน้ีมีความสําคญัเท่าเทียม
กัน แต่จะพบว่าปริมาณเวกเตอร์จะมีความซับซ้อนมากกว่าเพราะต้องวดัทั้ งขนาดและ
ทิศทางถึงจะสมบูรณ์ แต่สาํหรับปริมาณสเกลาร์เป็นปริมาณท่ีมีแต่เพียงทิศทาง ในบทน้ีจะ
มุ่งศึกษารายละเอียดเก่ียวกบัปริมาณเวกเตอร์ ซ่ึงเป็นปริมาณพื้นฐานในการใชร้ะบุปริมาณ
ทางฟิสิกส์ในเน้ือหาในบทต่อๆไป 

 
 

 
2.1  ปริมาณสเกลาร์ (Scalar ) 

ปริมาณสเกลาร์ คือปริมาณท่ีพิจารณาเฉพาะขนาด ตวัอย่าง ไดแ้ก่ อุณหภูมิ เวลา 
มวล เป็นตน้ โดยอุณหภูมิกจ็ะบอกไดแ้ค่ร้อนหรือเยน็ เวลากเ็ป็นปริมาณสเกลาร์เช่นกนั ซ่ึง
ก็จะบอกไดแ้ค่นานหรือไม่นาน หรือเม่ือพิจารณามวลถา้มีค่ามากก็แสดงว่ามีความเฉ่ือย
มาก ตวัอยา่งอ่ืนๆ ของปริมาณสเกลาร์ ไดแ้ก่ พลงังาน กาํลงั  เป็นตน้ 

 
2.2 ปริมาณเวกเตอร์ (Vector ) 

ปริมาณเวกเตอร์ คือปริมาณท่ีมีการพิจารณาทั้งทิศทางและขนาด ตวัอยา่งเช่น การ
กระจดั ความเร็ว แรง สนามไฟฟ้า ความเร่ง เป็นตน้ ซ่ึงในการศึกษาทางฟิสิกส์นั้น ปริมาณ
เวกเตอร์ถือวา่มีความสาํคญัอยา่งยิง่ สาํหรับในบทน้ีเราจะศึกษาสมบติัของปริมาณเวกเตอร์  
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A


B


 2.2.1 สมบัติของเวกเตอร์ 
(1)  การเท่ากนัของเวกเตอร์ การท่ีเวกเตอร์สองเวกเตอร์จะเท่ากนันั้นจะตอ้งมีทั้งขนาด 
เท่ากนัและมีทิศทางเดียวกนั ดงัภาพท่ี 2.1 

 
 
 
 
 
 

ภาพท่ี 2.1 การเท่ากนัของเวกเตอร์ 
 

(2)  เวกเตอร์ลบ คือ เวกเตอร์ท่ีมีขนาดเท่ากนักบัเวกเตอร์บวก แต่มีทิศทางตรงขา้ม   
ตวัอยา่งของเวกเตอร์ลบ แสดงดงัในภาพท่ี 2.2 
 
 
 
 
 
                                                  ภาพท่ี 2.2 เวกเตอร์ท่ีเป็นลบ 
 

2.3 การรวมเวกเตอร์ (Vector  combination) 
 การรวมเวกเตอร์ คือ การนาํเวกเตอร์ตั้งแต่สองเวกเตอร์ข้ึนไปมารวมหรือบวกกนั  โดย
วิธีการรวมกนัของเวกเตอร์ ซ่ึงแบ่งไดเ้ป็นสองวิธี ไดแ้ก่ 

2.3.1 การรวมเวกเตอร์โดยการเขียนรูป 
 วิธีการรวมเวกเตอร์โดยการเขียนรูปน้ี เราสามารถพิจารณาไดเ้ป็นสองกรณี คือ 
 (1) การหาผลลพัธ์ของเวกเตอร์ ในกรณีท่ีเวกเตอร์สองตวัไม่ไดมี้จุดกาํเนิดอยูท่ี่เดียวกนั นัน่
คือมีจุดเร่ิมตน้คนละจุดหรือมีลกัษณะต่อกนัแบบหางต่อหวั ซ่ึงแทนดว้ยลูกศร ดงัภาพท่ี 2.3 จะนาํ
จุดเร่ิมตน้หรือหางของ B

 มาต่อกบัจุดสุดทา้ยหรือหวัของA
 จากนั้นทาํการลากเวกเตอร์จาก 

จุดเร่ิมตน้ของเวกเตอร์ตวัแรกไปยงัจุดสุดทา้ยของตวัท่ีสอง เรากจ็ะไดเ้วกเตอร์ลพัธ์ จาก
ภาพท่ี 2.3 จะไดเ้วกเตอร์ลพัธ์ R


  =  A

 + B
   

A


 

A


 

A


 

B

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B


                                                                 
                                                                                             

                                                                      A
                         

                                           ภาพท่ี 2.3  การรวมเวกเตอร์แบบหางต่อหวั 
 

ตัวอย่างท่ี 2.1   จากรูปจงหาเวกเตอร์ลพัธ์  R


 =  CBA
      

 
 

                                               A
  

 
        
              วธีิทํา   ใชห้ลกัการรวมแบบเขียนรูปจะไดด้งัภาพท่ี 2.4 
 

 
 

ภาพท่ี 2.4 การหาเวกเตอร์ลพัธ์ R


 
 

              (2) การรวมเวกเตอร์ในกรณีท่ีเวกเตอร์สองเวกเตอร์ มีจุดกาํเนิดร่วมกนัหรือหางต่อหาง
กนัอยูด่งัภาพท่ี 2.5 สาํหรับหลกัการรวมเวกเตอร์แบบน้ี จะตอ้งสร้างรูปส่ีเหล่ียมดา้นขนาน โดยให้
มีดา้นขนานกนัสองดา้นกบัเวกเตอร์สองเวกเตอร์ หลงัจากนั้นลากเส้นจากจุดกาํเนิดของเวกเตอร์
ทั้งสองไปตดักบัเส้นทแยงมุมของดา้นขนานท่ีสร้างข้ึนกจ็ะไดเ้วกเตอร์ลพัธ์ท่ีเป็นเส้นทแยงมุม 

 

A


B


C


R


 

B


 

C
  

R

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       ภาพท่ี 2.5 การรวมเวกเตอร์สองเวกเตอร์ท่ีมีจุดกาํเนิดร่วมกนั 
 
สาํหรับในการลบกนัของเวกเตอร์ จะใชห้ลกัเดียวกนักบัการบวกเวกเตอร์ นัน่กคื็อ 
 
                                                           A B   =  A + B 

  
                                             (2-1) 

 
พิจารณาเวกเตอร์ สองเวกเตอร์ดงัภาพท่ี 2.6 

 
                                              
 

ภาพท่ี 2.6 เวกเตอร์สองเวกเตอร์ 
 

จะได ้     A B   =  A + B 
  

    ดงัภาพท่ี 2.7 

 

                                                                      A
  

 
      

                                                               A B
   

 
ภาพท่ี 2.7 การลบกนัของเวกเตอร์ 

 

B


A B
 

B


A


A

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เป็นท่ีทราบกนัอยูแ่ลว้วา่การบวกปริมาณสเกลาร์จะมีสมบติัในการสลบัท่ีไดข้อง
การบวก   ส่วนการลบ ปริมาณสเกลาร์ไม่มีสมบติัของการสลบัท่ีในการลบ   ต่อไปจะ
พิจารณาเฉพาะปริมาณเวกเตอร์ 

 จากภาพท่ี 2.8 แสดงวิธีการหาปริมาณเวกเตอร์ A B
   และ B A

  
 
 
 

                       A B
                                   A

     
                                                           B

                              B
   

                                        A
                                                           B A

  
 

                          ภาพท่ี 2.8 การรวมหรือบวกกนัของสองเวกเตอร์ 
 

พิจารณาจากภาพท่ี 2.8 สรุปไดว้า่  
 
                                                                        A B

     =     B A
                                  (2-2) 

 
  ต่อมาพิจารณาจากภาพท่ี 2.9 วา่ปริมาณเวกเตอร์ A B B A  

    หรือไม่ 
 
 
 
 
 จากภาพจะได ้
          
  

                                        B A
  

               B A
  

 
ภาพท่ี 2.9 การสลบัท่ีของการลบเวกเตอร์ 

 

A


 B
  

A


 B
  

A


 

 

- B
  

- A


 

B
  
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θ          θ  

 จากภาพท่ี 2.9 สรุปไดว้า่ 
 

                                                    A B B A  
  

               (2-3) 
 
   แต่ 
                                                    A B (B A)   

  
            (2-4) 

 
2.3.2 การหาผลรวมของเวกเตอร์โดยวธีิแยกองค์ประกอบ 

 
             (1) กรณีเวกเตอร์สองเวกเตอร์ทาํมุม    ต่อกนั พิจารณาภาพท่ี 2.10 
 
 
                                
  
 
 
 

      
                   
          ภาพท่ี 2.10 การแยกองคป์ระกอบของเวกเตอร์เพื่อพิสูจน์การใชท้ฤษฏีบทส่ีเหล่ียมดา้นขนาน 
 
จากภาพท่ี 2.10 จากทฤษฏีบทปีทาโกรัส (Pythagorean theorem) จะได ้                 
                                                      (AD)2 =   (AC)2 + (CD)2 

       2
C


 =   2C   
     =       2 2

B+Acosθ + Asinθ  
     =    2 2 2 2 2B +A cos θ+2BAcosθ+A sin θ  
     =    2 2 2 2A cos θ+sin θ +B +2ABcosθ  
 
   เน่ืองจาก         2 2cos θ + sin θ    =   1       ดงันั้นเราจะไดว้า่ 
         2C  =   2 2A +B +2ABcosθ  

Acosθ  

Asinθ  

B
  

A


 
A


 

C
  
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          C  =  2 2A +B +2ABcosθ                                       (2-5)
                 

  พิจารณาจากภาพท่ี 2.10 เราสามารถหาทิศทางของเวกเตอร์ลพัธ์ไดจ้ากสมการ 
 

tanα   =  Asinθ

B+Acosθ
                (2-6)          

                                   
                            เม่ือ      คือมุมท่ีเวกเตอร์ลพัธ์กระทาํกบัแกน X  
 
ตัวอย่างท่ี 2.2  เวกเตอร์   มีขนาด 5 เมตร ทาํมุม 60 องศา กบัเวกเตอร์ B


 ซ่ึงมีขนาด 3 

เมตร  ดงัภาพท่ี 2.11  จงหาเวกเตอร์ลพัธ์ของเวกเตอร์ทั้งสองพร้อมทั้งคาํนวณหาทิศทาง
ของเวกเตอร์ลพัธ์ 

o60

A


B


 
 

ภาพท่ี 2.11 องคป์ระกอบของเวกเตอร์ 
 
     วธีิทํา   จากสมการท่ี (2-5) หาขนาดของเวกเตอร์ลพัธ์ C

  ไดคื้อ 

                                             C   =   2 2A +B +2ABcosθ   
     แทนค่า เวกเตอร์ A

  และเวกเตอร์  B
  ทาํมุมกนั 60 องศา จะไดข้นาดของเวกเตอร์ลพัธ์ 

    C  =          60cos35235 22   
 =      15915   
 =       6.24                                           

หาทิศทางของเวกเตอร์ลพัธ์จากสมการท่ี (2-6) 

  tan  =     Asinθ

B+Acosθ
                      

แทนค่าเวกเตอร์ A
  และ B

   ทาํมุมกนั 60 องศา ลงไปจะได ้

   tan  =     
o

o

5sin60

3+cos60
 



 
19

    =       
 

 

3
5

2

1
3+ 5

2

 
 
 
 
  

    

    =      0.79                
                  จะได ้                     =     -1tan 0.79  
                 =      38  

       ดงันั้นจะไดเ้วกเตอร์ลพัธ์มีขนาดเท่ากบั 6.24 เมตร และมีทิศทาง 38 องศา กบัแกน X 
 

(2) การรวมเวกเตอร์กรณีท่ีเวกเตอร์ทาํมุมมากกวา่สองเวกเตอร์ ใชว้ิธีการแยกองคป์ระกอบ
ของเวกเตอร์ออกเป็นตามแกน X  และแกน Y ซ่ึงมีหลกัการดงัน้ี 

1. ตั้งพิกดัแกน X  และแกน Y  ตรงจุดตดัของเวกเตอร์ 
2. แยกองคป์ระกอบของเวกเตอร์แต่ละอนัเป็นองคป์ระกอบทางแกน X  และ Y 

โดยแยกองคป์ระกอบตามแกน X  เป็น cos  และตามแกน Y  เป็น sin 
3. รวมองคป์ระกอบตามแกน X  และแกน Y  
4. หาผลรวมของเวกเตอร์โดยใชส้มการ เวกเตอร์ลพัธ์  = 2 2

x yA +A    เม่ือ xA  
และ yA  คือผลรวมของเวกเตอร์องคป์ระกอบตามแกน X  และแกน Y 
ตามลาํดบั 

5. หาทิศทางของเวกเตอร์ลพัธ์จาก tan    =  y

x

A

A
 

 
ตัวอย่างท่ี 2.3  จงแยกองคป์ระกอบตามแกน X และแกน Y ของเวกเตอร์ดงัภาพท่ี 2.12 น้ี 

 
 

                     A
  

 
 

                                                                370 

 
ภาพท่ี 2.12 เวกเตอร์ 

 

Y 

X 
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วธีิทํา 
 จากภาพท่ี 2.12  หาองคป์ระกอบตามแกน  X   =   A cos 37    =     4

10
5

 
 
 

   =   8  

 จากรูปหาองคป์ระกอบตามแกน    Y   =   A sin 37    =     3
10

5
 
 
 

   =   6 

             นัน่คือเวกเตอร์ขา้งบนมีองคป์ระกอบตามแกน X   =   8  และมีองคป์ระกอบตาม
แกน Y   =   6 

 
ตัวอย่างท่ี 2.4    จากรูปจงหาผลรวมของเวกเตอร์ทั้งสาม พร้อมทั้งหาทิศทางของเวกเตอร์
ลพัธ์น้ี กาํหนดใหเ้วกเตอร์ A

  = 5 หน่วย เวกเตอร์ B
  = 7 เวกเตอร์ C

  = 6 หน่วย 
                                       
 

                                                                            B
  

                    C


                                                                        
                                                                                      A

  
 
 
                                       600         600  300                                           

 
ภาพท่ี 2.13 การแยกองคป์ระกอบของเวกเตอร์ 

            
     วธีิทํา   จากภาพหาผลรวมขององคป์ระกอบตามแกน  
     X   =   Acosθ + Bcosθ + Ccosθ  
                        =    120cos660cos730cos5   

                        =   3 1 1
5 7 6

2 2 2

                  
 

                        =   4.83 หน่วย 
 
            จากภาพจงหาผลรวมขององคป์ระกอบตามแกน  
     Y   =    Acosθ + Bcosθ + Ccosθ  
                        =   

120sin660sin730sin5   

X 

Y 
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                        =   1 3 1
5 7 6

2 2 2

              
 

                        =    11.56 หน่วย 
 
             ดงันั้นจะไดเ้วกเตอร์ลพัธ์                      =   2 24.83  11.56  
           =     12.53 หน่วย 
            หาทิศทางของเวกเตอร์ลพัธ์จาก            

                                                               11.56
tanθ  =  

4.83
   

                                                                          =   2.39                                                  
            นัน่คือ เวกเตอร์ลพัธ์มีทิศทาํมุม 1tan   2.39  กบัแกน X 
 

2.4 การคูณเวกเตอร์ (Vector  multiplication) 
สาํหรับการคูณเวกเตอร์จะประกอบไปดว้ยการคูณอยูส่องแบบ คือ 
 
  2.4.1 การคูณเวกเตอร์เชิงสเกลาร์   
 การคูณเวกเตอร์เชิงสเกลาร์ (Scalar product)  ใชส้ญัลกัษณ์ A B

  แทนผลคูณเวกเตอร์
เชิงสเกลาร์ของเวกเตอร์ A

  และ B
 สญัลกัษณ์น้ีทาํใหผ้ลคูณเวกเตอร์เชิงสเกลาร์ หรือมีช่ือเรียกอีก

อยา่งวา่ผลคูณแบบจุด (Dot product)  

                     


A


B



A


B


Bcos


A


B


A cos

 
(ก)                             (ข)                                           (ค) 

           ภาพท่ี 2.14  เวกเตอร์ 2 เวกเตอร์ลากออกจากจุดตั้งตน้ร่วมกนั ผลคูณเวกเตอร์เชิงสเกลาร์ 
 
  จากภาพท่ี 2.14 (ก) A B A B cos  

  (ข) B cos  คือองค์ประกอบของ B
 ใน

ทิศของ A
  และ A B

   คือผลคูณของขนาดของ A
  กับองค์ประกอบน้ี (ค) A B

  มีค่า
เท่ากบัผลคูณของขนาดของ B

  กบัองคป์ระกอบของ A
  ในทิศของ B

  ดว้ย  เพื่อท่ีจะนิยาม
ผลคูณเวกเตอร์เชิงสเกลาร์  A B

  ของเวกเตอร์ A
  และ B

  เราวาดเวกเตอร์ทั้งสองให้หาง
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ออกจากจุดเดียวกนัดงัแสดงในภาพท่ี 2.14 (ก) มุมระหวา่งทิศของเวกเตอร์ทั้งสองคือ θ  โดย
ท่ีมุม θ  มีค่าระหว่าง o0  และ o180  เสมอ   ในภาพท่ี 2.14 (ข) แสดงเงาของ B

  บนทิศของ 
A
  เงาน้ีคือองคป์ระกอบของ B

  ท่ีขนานกบั A
  และมีค่าเท่ากบั B cos    เรานิยาม A B

   
ว่ามีค่าเท่ากบัขนาดของ A

  คูณกบัองคป์ระกอบของ B
  ในทิศท่ีขนานกบั A

  เม่ือเขียนใน
รูปสมการ เราไดว้า่ 
 

         A B
   =   AB cos                               (2-7) 

 
           เม่ือ θ คือมุมระหวา่งเวกเตอร์ A

 และ B
 และมีค่าอยูร่ะหวา่ง o0 และ o180  เสมอ 

เราอาจนิยามผลคูณเวกเตอร์เชิงสเกลาร์ A B
   ของเวกเตอร์ A

 และ B
 ไดอี้กแบบหน่ึงว่า

เท่ากบัขนาดของ B
 คูณกบัองค์ประกอบของ A

 ในทิศท่ีขนานกบั B
 ดงัแสดงในภาพท่ี 

2.14  (ค) 
 

ตัวอย่างท่ี 2.5 จงหาผลคูณแบบสเกลาร์ของเวกเตอร์ A
  ท่ีมีขนาด 1 หน่วยท่ีทาํมุม 30                 

กบัเวกเตอร์ B
  ท่ีมีขนาด 2 หน่วย 

          วธีิทํา 
               จากสมการ (2-7)                 A B

   =   AB cos    

              แทนค่าจะได ้                                   =    (1)(2)(
2

3 ) 

                                              =    3   หน่วย 
 

  2.4.2 การคูณเวกเตอร์เชิงเวกเตอร์ (Cross product) 
 การคูณเวกเตอร์เชิงเวกเตอร์น้ี ผลลพัธ์ท่ีไดจ้ะเป็นเวกเตอร์ ซ่ึงต่างจากการคูณ
เวกเตอร์เชิงสเกลาร์ผลลพัธ์ท่ีไดเ้ป็นสเกลาร์   เราใชส้ญัลกัษณ์  (อ่านวา่   ครอส  ) หรือ 
Cross product  แทนการคูณเวกเตอร์กบัเวกเตอร์ระหวา่งเวกเตอร์   และเพ่ือนิยามผลคูณ
เวกเตอร์เชิงเวกเตอร์ของเวกเตอร์   และเราวาดเวกเตอร์ทั้งสองใหห้างอยูท่ี่จุดเดียวกนัดงั
แสดงในภาพท่ี 2.15 เวกเตอร์ทั้งสองน้ีอยูใ่นระนาบหน่ึง  
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A


B


C A B 
  



 
     ภาพท่ี 2.15 เวกเตอร์ A

  และ B
  วางตวัในระนาบหน่ึง 

 
                   C

   =   AB sin                                          (2-8) 
 

 สาํหรับทิศทางของเวกเตอร์ลพัธ์หาไดโ้ดยการใชก้ฎมือขวา คือใชมื้อขวากวาดจาก
เวกเตอร์ท่ีตั้งไปหาเวกเตอร์ท่ีนาํมาคูณจะไดทิ้ศของเวกเตอร์ลพัธ์คือ ทิศเดียวกบัหวัแม่มือ โดยวาง
น้ิวมือไปตามแนวเวกเตอร์ดงัภาพท่ี 2.15 
 ถา้เรารู้องคป์ระกอบของ เวกเตอร์ A

  และ B
  เราคาํนวณองคป์ระกอบของผลคูณ

เวกเตอร์ไดโ้ดยใชก้ระบวนการทาํนองเดียวกบัท่ีใชห้าผลคูณเชิงสเกลาร์   ก่อนอ่ืนเราตอ้งหาการคูณ
เวกเตอร์หน่ึงหน่วย (Unit vector) î , ĵ  และ k̂  ซ่ึงกคื็อ เวกเตอร์นั้นหารดว้ยขนาดของตวัมนัเอง   

ผลคูณของเวกเตอร์ใดๆกบัตวัเองมีค่าเป็นศูนย ์ดงันั้น 
 
                                                                  ˆ ˆi×i  =  ˆ ˆj×j  =  ˆ ˆk×k  =  0                                    (2-9) 
 
             จากสมการ (2-8) และใชก้ฎมือขวา เราพบวา่ 
 
     ˆ ˆi×j    =  ˆ ˆ-j×i    =  k̂                          
                                                                   ˆ ˆj×k   =  ˆ ˆ-k×j    =  k̂                                              (2-10) 
                                                                   ˆ ˆk×i   =  ˆ ˆ-i×k    =  ĵ  

            

C A B 
  
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เขียนเวกเตอร์ A
  และ B

  ในรูปขององคป์ระกอบแต่ละเวกเตอร์และเวกเตอร์หน่ึงหน่วย
ในทิศของแต่ละองคป์ระกอบ แลว้กระจายเทอมสาํหรับการคูณเวกเตอร์ออกมา 

 
                                                              x y z x y z

ˆ ˆ ˆ ˆ ˆ ˆA B  A i A j A k B i B j B k      
    

                                                                           
x x x y x z

y x y y y z

z x z y z z

ˆ ˆ ˆ ˆ ˆ ˆ A i B i A i B j A i B k

ˆ ˆ ˆ ˆ ˆ ˆA j B i A j B j A j B k

ˆ ˆ ˆ ˆ ˆ ˆA k B i A k B j A k B k

     

     

     

      (2-11) 

 
เราสามารถเขียนเทอมของแต่ละเทอมใหม่เป็น  x y x y

ˆ ˆ ˆ ˆA i B j A B i j    และอ่ืนๆโดย
ใชก้ารคูณเวกเตอร์หน่ึงหน่วยและจดักลุ่มเทอมต่างๆ พบวา่ 

 

     y z z y z x x z x y y x
ˆ ˆ ˆA B A B A B i A B A B j A B A B k      

          (2-12) 
 

              ดงันั้นองคป์ระกอบของ C A B 
    คือ 

 
                           x y z z y y z x x z z x y y xC A B A B , C A B A B , C A B A B               (2-13) 

 
เรายงัสามารถเขียนผลคูณเวกเตอร์เชิงเวกเตอร์ในรูปดีเทอร์มิแนนต ์(Determinant) ไดเ้ป็น 

  

                                                    
x y z

x y z

ˆ ˆ ˆi j k

A B A A A

B B B

 
        

                                                            
 
 
 

y z z y

z x x z

x y y x

ˆ  A B A B i

ˆA B A B j

ˆA B A B k

 

 

 

                                                   (2-14) 

 
            ตัวอย่างท่ี 2.6   เวกเตอร์ A

 มีขนาด 6 หน่วย  ทิศ +X เวกเตอร์ B
 มีขนาด 4  หน่วย  อยูบ่น  

            ระนาบ XY ทาํมุม 30o กบัแกน +X  และทาํมุม 60o กบัแกน +Y จงหาผลลพัธ์ของ A B
   

 
           วธีิทํา    ขนาดของผลคูณเชิงเวกเตอร์ คือ 
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                        A B
   =   AB sin   

                                                          =   (6) (4) sin 30o   
                                                          =   12 
   จากกฎของมือขวา ผลลพัธ์ของ A B

   จะอยูใ่นทิศ +Z   
   เราสามารถเขียนส่วนประกอบของ A

  และ B
  บนแกน X, Y และ Z ไดด้งัน้ี 

           AX   =    6 ,     AY   =  0 ,        AZ   =   0 
           BX   =   4 cos 30o  =  2 3 , BY   =  4 cos 60o  =  2  ,  BZ = 0 
   
  ให ้ C A B 

     ส่วนประกอบของเวกเตอร์ C
 บนพิกดั X, Y และ Z  คือ 

            CX    =   (0)(0) - (0)(2)             =     0 
            CY    =   (0)(2 3 ) - (6)(0)    =     0 
            CZ   =   (6)(2) - (0)((2 3 )    =    12 

เวกเตอร์ C
  จะมีทิศอยูใ่นแกน  +Z  ส่วนขนาดจะเท่ากบั C C C X Y Z

2 2 2  =  12 หน่วย    
หรือ ˆC 12 k

  
 

ตัวอย่างท่ี 2.7   กาํหนดใหเ้วกเตอร์  ˆ ˆ ˆA 2i 3 j k m  
  และ  ˆ ˆ ˆB i 4 j 2k m  

   จงหา 

(ก)   A B
     (ข)  มุมระหวา่งเวกเตอร์ทั้งสอง 

วธีิทํา                           (ก)       2ˆ ˆ ˆ ˆ ˆ ˆA B 2i 3 j k i 4 j 2k m      
   

                               

  

2

ˆ ˆ ˆi j k

2 3 1 m

1 4 2

  


 

                                        23 1 2 1 2 3ˆ ˆ ˆi j k m
4 2 1 2 1 4

   
  

 
 

                                          2ˆ ˆ ˆ10i 3j 11k m    

 
                                 (ข)  มุมระหวา่ง A

  และ B
  

        จาก     A×B
 

   =    ABsinθ  

                         
1 22 2 2 2

A A 2m 3m 1m 14 m        


 

                         
1 22 2 2 2

B B 1m 4m 2m   21 m       


 

       เพราะฉะนั้น มุม   ระหวา่งเวกเตอร์ทั้งสอง คือ 
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   

2

1 2 1 2

ˆ ˆ ˆ10i 3j 11k mA B
sin

AB 14 m 21 m

 
  

   
   

 

 

                                                                 =    0.8845  
                    θ     =    62° 

 

            2.5 เวกเตอร์ในระบบพกัิดฉาก (Vector  in Car tesian coordinates system) 
      ในการเขียนตาํแหน่งของเวกเตอร์นั้นเราจะตอ้งระบุตาํแหน่งท่ีอยูข่องเวกเตอร์
ตามแกนแต่ละแกนดงัภาพท่ี 2.16 

A


 X, Y

 
 

ภาพท่ี 2.16 ระบบพิกดัฉากของเวกเตอร์ 
 

จากภาพท่ี 2.16 ถา้ให ้i เป็นทิศทางตามแกน X  และ  j  เป็นทิศทางตามแกน Y  สามารถ
เขียนเวกเตอร์ในระบบพกิดัไดคื้อ  
 

                                                                    ˆ ˆA    =    X i  +  Y j


  
              และจะไดข้นาดของเวกเตอร์ 
 
                                          2 2A = X +Y

   

   
 2.5.1 การบวกเวกเตอร์ในระบบพกัิดฉาก 
 หลกัการของการบวกเวกเตอร์ตามระบบพิกดัฉากคือเอาเวกเตอร์ท่ีอยูทิ่ศหรือตาํแหน่ง
เดียวกนับวกกนั ตวัอยา่งเช่น 
      ˆ ˆA   =   5i + 2j

  
      ˆ ˆB   =    2 i+ 3j


 

(X,Y) 
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 จะได ้   
            ˆ ˆA B (5 2)i (2 3) j    

   
                                    ˆ ˆ7i 5 j   
  
 ขนาดของเวกเตอร์       49 25   
                                   74  
 
 2.5.2 เวกเตอร์หน่ึงหน่วยในระบบพกัิดฉาก 
 ในการหาเวกเตอร์หน่ึงหน่วยในระบบพิกดัฉากหาไดจ้ากสมการ 
 

      A
Â

A




  

 
ตัวอย่างท่ี 2.8   จงหาเวกเตอร์หน่ึงหน่วยของเวกเตอร์ ˆ ˆA = 3i+4j

  

วธีิทํา         จากสมการ                              A
Â

A




  

         หาขนาดของเวกเตอร์จาก 
                 2 2A X Y 

  

                                     2 23 4   
                                     25  
                                     5  
    ดงันั้นจะไดเ้วกเตอร์หน่ึงหน่วย 
                  3 4ˆ ˆÂ i j

5 5
   

                                                       3 4ˆ ˆi j
5 5

   
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บทสรุป 
 
 ปริมาณทางฟิสิกส์แบ่งออกเป็นสองชนิด คือปริมาณท่ีเป็นสเกลาร์และปริมาณ
เวกเตอร์ ซ่ึงปริมาณสเกลาร์จะมีเฉพาะขนาด  แต่ปริมาณเวกเตอร์ต้องมีทั้ งขนาดและ
ทิศทางถึงจะสมบูรณ์ การเท่ากันของเวกเตอร์นั้นจะต้องมีทั้ งขนาดเท่ากันและทิศทาง
เดียวกนั เวกเตอร์มีสมบติัการสลบัท่ีของการบวก แต่ไม่มีสมบติัน้ีสําหรับการลบเวกเตอร์ 
การรวมเวกเตอร์สามารถใชว้ิธีการเขียนรูป การหาองคป์ระกอบเวกเตอร์ หรือการใชท้ฤษฏี
ส่ีเหล่ียมดา้นขนาน สําหรับการคูณของเวกเตอร์จะแบ่งเป็นสองชนิด คือการคูณเวกเตอร์
เชิงสเกลาร์ ผลลพัธ์ท่ีไดเ้ป็นปริมาณสเกลาร์ และการคูณเวกเตอร์เชิงเวกเตอร์ผลลพัธ์ท่ีได้
เป็นปริมาณเวกเตอร์  
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แบบฝึกหัด 
 

 1.  เม่ือมีแรงสองแรงซ่ึงเป็นปริมาณเวกเตอร์คือ แรง A ท่ีมีขนาด 10 นิวตนั และแรง B ซ่ึงมีขนาด 3 
นิวตนั มากระทาํกบัวตัถุช้ินหน่ึงโดยทิศของแรง A มีทิศขนานกบัแกน X และทิศของแรง B มี
ทิศตั้งฉากกบัแกน X จงหา 
1.1  ผลรวมของแรงโดยการคาํนวณ  
1.2  การดอทของแรง  

2.  เวกเตอร์ A เท่ากบั 6 หน่วย และ B เท่ากบั 9 หน่วยทาํมุมกนั 60 องศา จะมีเวกเตอร์ลพัธ์เท่าไร  
3.  มีเวกเตอร์ 2 เวกเตอร์ เวกเตอร์ ˆ ˆA=2 i+3j

  เวกเตอร์  ˆ ˆB = 5 i+2j
  จงหา A+B

   
4.  จากขอ้ 3 จงหาเวกเตอร์หน่ึงหน่วยของ A+B

   
5.  กาํหนดให ้ ˆ ˆA= i+3j

  และ ˆ ˆB  = -2 i+j
    

5.1 จงเขียนกราฟของเวกเตอร์ทั้งสอง 
5.2 จงหาองคป์ระกอบตามแนวแกน x และ y ของเวกเตอร์ A

  และเวกเตอร์ B
  

5.3 จงหาขนาดของ เวกเตอร์ A
  และเวกเตอร์ B

  
6. จากขอ้ 5. จงหาผลคูณเวกเตอร์ของ A B

     
7. กาํหนดให ้ ˆ ˆ ˆA=2 i+3j+k

  จงหาขนาดของ A
  

8. จากขอ้ 7. จงหาค่าผลคูณแบบสเกลาร์ของ ˆA j
  และ ˆA k

         
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