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บทท่ี 2 เวกเตอร (Vector) 
 

เน้ือหาประกอบดวย 
2.1 ระบบพิกัด 
2.2 เวกเตอร 
2.3 สวนประกอบของเวกเตอร 
2.4 การบวกเวกเตอร 
2.5 เวกเตอรตําแหนง 
2.6 การคูณเวกเตอร 
 เวกเตอรเปนเครื่องมือทางคณิตศาสตรอยางหนึ่ง ซึ่งดูเหมือนไมมีความจําเปนแตเปน
เครื่องมืออยางแรกที่ตองใช  อยางไรก็ตามในการศึกษาทางฟสิกสเวกเตอรเปนเครื่องมือที่มี
ความสําคัญ  เพื่อชวยในอํานวยความสะดวกในการคํานวณ 
 
2.1 ระบบพิกัด (แกนอางอิง) 
 ระบบพิกัดมีความสําคัญเพื่อชวยในการวัดมีความหมาย  เชนอีก 800 m ถึงอาคาร
วิทยาศาสตรเปนการบอกที่ไมสมบูรณ  เนื่องจากไมทราบวาเริ่มตนที่ตําแหนงใด 
 
 ดังนั้นในการกําหนดระบบพิกัดตองทราบ 

ก. จุดเริ่มตน 
ข. ชนิดของระบบพิกัด (พิกัดฉาก ; พิกัดเชิงขั้ว ; พิกัดทรงกระบอก) 
ค. ทิศตามแกน 
 
ระบบพิกัดแบบมาตรฐานใน 2 มิติ 
ไดแกระบบพิกัดฉาก (Cartesian)   และ    ระบบพิกัดเชิงขั้ว (Polar) 
 
 

 
                                                           
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่  2.1 แสดงระบบพิกัดใน  2  มิต ิ
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ตัวอยางที่ 2.1  จงหาระบบพิกัดเชิงขั้วของจุด ( )mm 4,3  ดังรูปที่ 2.2 
 

วิธีทํา   จากทฤษฎีพิธากอรัส 
 

 r  = 22 yx +   

  = ( ) ( )22 43 mm +  
  = m5  

 θ  = ⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛−

m
m

4
3tan 1  

            = 01.53  
 
 

 
      รูปที่  2.2     
   
 
 ระบบพิกัดแบบมาตรฐานใน 3 มิติ 
 ไดแกระบบพิกัดฉาก (Cartesian)   และ    ระบบพิกัดทรงกระบอก (Cylindrical) และ
ระบบพิกัดทรงกลม (Spherical) 
 
 
 
 

 
 

 
  
 

   
      
 

รูปที่ 2.3 ระบบพิกัดฉากใน  3 มิติ 
 

 
2.2  เวกเตอร 
 สเกลาร : ปริมาณที่มีเฉพาะขนาดอยางเดียว 
 เวกเตอร : ปริมาณที่มีทั้งขนาดและทิศทาง  
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ตัวอยางที่ 2.2 นักศึกษาคนหนึ่งเดินทางไปทางทิศตะวันออกเฉียงไปทางเหนือไดระยะทาง 
m20  ดังรูปที่ 2.4 ขวามมือ  จงเขียนรูปแสดงการเดินทางในรูปของเวกเตอร 

      
 
                

วิธีทํา  เราสามารถเขียนใหอยูในรูปของ
เวกเตอรไดดงัรูปที่ 2.4 ทางซายมือ เมือความยาว
ของลูกศรแทนขนาดของเวกเตอรมีคาเทากับ   cm4  
(โดยใชมาตราสวน cmm 1:5 ) หัวลูกศรแสดง
ทิศทางของเวกเตอร 
 
 
 
 
 
 

    รูปที่ 2.4  
 
ขอสังเกตุ เวกเตอรสามารถเลื่อนออกจากจุดเริ่มตนได  โดยขนาดและทิศทางคงที่ 
 การเขียนเวกเตอรดังรูปที่ 2.4 เปนการไมสะดวกเราสามารถเขียนใหมไดเปน  

mr 20=
r

 ทํามุม 05.67  กับแกน x  ในหนังสือเลมนี้จะแทนเวกเตอรดวย r
r

 
 
2.4  สวนประกอบของเวกเตอร 
ตัวอยางที่ 2.3  นักศึกษาคนหนึ่งเดินทางไปทางทิศตะวันออกเฉียงไปทางทิศเหนือได
ระยะทาง m20  ดังรูปที่ 2.5 จงหาระยะทางที่เขาเดินทางไดในทิศเหนือและทิตะวันออก 
     
 
      วิธีทํา เปลี่ยนจากระบบพิกัดเชิงขั้วเปนระบบ

พิกัดฉากจากรูปที่ 2.5 จะได 
 y  = θsinr  

  = ( )( )05.67sin20m  
  = m5.18  ทิศเหนือ 
 x  = θcosr  
  = ( )( )05.67cos20m  
  = m65.7  ทิศตะวันออก 
 สวนของเวกเตอร rr  บนแกน x  และ y  เรา
เรียกวา "สวนประกอบ"  ของเวกเตอร rr  
 
   
 

 รูปที่ 2.5 
 
 
 
 
 
 
 



Physics 1 - ฟสิกส 1 

ผศ. เสมา สอนประสม  ภาควิชาฟสิกส  คณะวิทยาศาสตร  มหาวิทยาลัยรังสิต 

16

 

เวกเตอรหน่ึงหนวย  คือเวกเตอรที่มีขนาด 1 หนวย และมีทิศทางตามเวกเตอรที่พิจารณา เชน 
ให A

r
 เปนเวกเตอรที่มีขนาดเทากับ A  และ ar  เปนเวกเตอรหนึ่งหนวย ที่มีทิศเดียวกับเวกเตอร 

A
r

 ดังรูปที่ 2.6 
 
 

  ar  = 
A
A
r

 

หรือเขียนใหมไดเปน 
  A

r
 = aAr  

 
 

 
 รูปที่ 2.6 
 
ดังนั้นในระบบพิกัดแกนมุมฉาก เวกเตอรหนึ่งหนวยแทนดวย 
 i

r
 มีขนาด 1 หนวยทิศตามแกน x   

 j
r

 มีขนาด 1 หนวยทิศตามแกน y   

 k
r

 มีขนาด 1 หนวยทิศตามแกน z   
โดยเวกเตอรทั้งสามตั้งฉากซึ่งกันและกัน และเวกเตอรทั้งสามจะเรียงกันในทิศทวนเข็มนาฬิกา 
 จากตัวอยางที่ 2.3   คําตอบที่ไดสามารถเขียนใหมไดเปน ( ) ( ) jmimr

rrr 5.1865.7 +=  
เปนการเขียนในรูปแบบมาตรฐานซึ่งมีความสะดวกมากเมื่อนําไปใชในการบวกและการคูณ
เวกเตอร 
 รูปแแบบทั่ว ๆ ไปของเวกเตอรเขียนไดดังนี้  krjrirr zyx

rrrr
++=  เมื่อ  xr  คือ

สวนประกอบบนแกน x  ของ  rr   ; yr  คือสวนประกอบบนแกน y  ของ  rr  ;  zr  คือ

สวนประกอบบนแกน z  ของ  rr  เปนเวกเตอรใน 3 มิติ 
 
 
สวนประกอบของเวกเตอรใน 3 มิติ  
     

 ถา A
r

 อยูบนระบบพิกัดฉาก x ; 
y ; z  โดยที่ A

r
 ทํามุม xθ ; yθ ; zθ  กับ

แกน x ; y  และ z ตามลําดับ ดังรูปที่ 2.7  

 สวนประกอบของ A
r

 บนระนาบ xy  
และ z  คือ 
 A

r
  =  zxy AA

rr
+  

  = zyx AAA
rrr

++  

เพราะวา xyA
r

 = yx AA
rr

+  

แต xA  = xA θcos  

 yA  = yA θcos  

 zA  = zA θcos  
 

  รูปที่ 2.7  
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 ทิศทางของเวกเตอร A
r

 หาไดโดยใชโคไซนบอกทิศ (direction cosine) โดยที่ 

A
Ax

x =θcos  ; 
A
Ay

y =θcos ; 
A
Az

z =θcos  เมื่อ 

  1coscoscos 2

222
222 =

++
=++

A
AAA zyx

zyx θθθ  

 ดังนั้นสวนประกอบของ A
r

 บนแกน x ; y  และ z  เขียนใหมไดเปน 

  A
r

 = kAjAiA zyx

rrr
++  

   = kAjAiA zyx

rrr
θθθ coscoscos ++  

 
2.4  การบวกเวกเตอร  
 เวกเตอร r

r
 สามารถหาไดจากสวนประกอบของเวกเตอรเขาดวยกันแสดงดังรูปที่ 2.8 

เมื่อ  jrirr yx

rrr
+=  

 
 
 การบวกเวกเตอรทําไดโดยการนําหางของเวกเตอรตัว
ที่สอง ( )jry

r
  ตอเขากับหัวของเวกเตอรอันแรก ( )irx

r
 สวน  

rs  ไดจากการลากจากหางของเวกเตอรอันแรกไปยังหัว
เวกเตอรตัวทีส่อง 
 
 
 
 
 
รูปที่ 2.8 แสดงการบวกเวกเตอร 

 
ตัวอยางที่ 2.4  จงหาระยะการกระจัดทั้งหมดของนักศึกษาคนหนึ่งซึ่งเดินทางไปทางทิศ
ตะวันออกเฉียงไปทางเหนือไดระยะทาง mA 20=

r
 จากนั้นเดินทางไปทางทิศตะวันออก 

mB 5=
r

  ดังรูปที่ 2.9 
  
 
วิธีทํา  จากตัวอยางที่ 2.3 ระยะการกระจดัครั้งแรกคือ 
 A

r
 =  ( ) ( ) jmim

rr
5.1865.7 +  

ระยะการกระจดัครั้งที่ 2  
 B

r
 = ( )im

r
5  

คําตอบที่ไดคอืเวกเตอร  R
r

 ซึ่งเราเรียกวา ผลลัพธ  
ผลลัพธที่ไดนีส้ามารถหาไดดังนี้ 
                  
 
 

     รูปที่  2.9 
 

ก. เขียนรูป โดยการกําหนดมาตราสวนแลวนํามาเขียนรูปผลลัพธที่ได  หาไดโดยการ
วัดดังรูปที่ 2.9 

ข. วิธีคํานวณ  โดยการแยกองคประกอบของ A
r

 และ B
r
ลงบนบนแกน x  และ 

แกน y  จากนั้นนําองคประกอบในแตละแกนมารวมกัน 
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 องคประกอบบนแกน  x   ของเวกเตอร  R
r

 
หาไดจากการนําองคประกอบบนแกน x  ของ A

r
 และ 

B
r
มาบวกกัน 

xR  = xx BA +  
 = mm 565.7 +  
 = m7.12  
 ในทํานองเดียวกันองคประกอบบนแกน y   

ของเวกเตอร  R
r

 หาไดจากการนําองคประกอบบน
แกน y  ของ A

r
 และ B

r
มาบวกกัน 

yR  = yy BA +  

 = mm 05.18 +  
 = m5.18  

 
 รูปที่ 2.10       
 

ค. ใชเวกเตอรหน่ึงหนวย 
เมื่อ  R

r
 = BA

rr
+  

   = ( ) ( )jBiBjAiA yxyx

rrrr
+++   

จัดรูปใหม 
  R

r
 = ( ) ( ) jBAiBA yyxx

rr
+++  

   = ( ) ( ) jmim
rr

5.187.12 +  
 

 จากคําตอบที่ไดในขอ ข. และ ขอ ค. เราสามารถหาผลลัพธไดโดยใชพิธากอรัส และ
อาศัยฟงกชั่นทางตรีโกณมิติจากสามเหลีย่มมุมฉากดังรูปที่  2.11   จากวิธีคํานวณจะสังเกตุเห็น
วาเมื่อเขียนอยูในรูปของเวกเตอรหนึ่งหนวยทําใหเราสามารถหาผลลัพธไดสะดวกยิ่งขึ้น 
     

 R  = 22
yx RR +  

    = ( ) ( )22 5.187.12 mm +  
  = m4.22  

 θ  = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛−

x

y

R
R1tan  

  = ⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛−

m
m

7.12
5.18tan 1  

  = 05.55   กับแกน x  
 

  รูปที่ 2.11   
 
นอกจากนี้ปริมาณเวกเตอรไดแก การกระจัด ความเร็ว ความเรง  แรง โมเมนตัม  ทอรค  

น้ําหนักเปนตน  
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ตัวอยางที่ 2.5 รถยนตคันหนึ่งวิ่งไปทางทิศเหนือดวยความเร็ว   hrkm /75  จากนั้นเลี้ยวไป
ทางทิศตะวันตกและวิ่งดวยความเร็ว  hrkm /75  ดังรูปที่ 2.12  จงหาการเปลี่ยนแปลงความเร็ว
ของรถยนต 
       

 
 
 วิธีทํา  จากรูปที่ 2.12 เมื่อนํามาเขียน
ในรูปของเวกเตอรหนึ่งหนวย 

1vr  = j
hr
km r

⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛75  

2vr  = ( )i
hr
km r

−⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛75  

 
 
 
 
 

  รูปที่ 2.12 
 

 แตอัตราการเปลี่ยนแปลงความเร็วคือ 
 vr∆  = 12 vv rr

−  
  = ( )12 vv rr

−+  
 นั่นคือการลบเวกเตอร เปนการบวกเวกเตอร
ในทิศตรงกันขามคือ 1vr−  เมื่อนํารูปมาเขียนใหมได
ดังรูปที่  2.13 ดังนั่นอัตราเร็วเมื่อเขียนอยูในรูปของ
เวกเตอรหนึ่งหนวย 

vr∆  = i
hr
kmj

hr
km rr

⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛−⎟

⎠
⎞

⎜
⎝
⎛− 7575  

   = j
hr
kmi

hr
km rr

⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛−⎟

⎠
⎞

⎜
⎝
⎛− 7575  

   รูปที่ 2.13   
 

          เราสามารถหาขนาดและทิศทางของ  vr∆  ได
ดังนี้   

vr∆  = 22
yx vv ∆+∆   

= 
22

7575 ⎟
⎠
⎞

⎜
⎝
⎛−+⎟

⎠
⎞

⎜
⎝
⎛−

hr
km

hr
km

 

= 
hr
km106  

 
 

  
รูปที่ 2.14 
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  θ  = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
∆

∆

x

y

v
v1tan  

   = 
( )
( )hrkm

hrkm
/75
/75tan 1

−
−−  

   = 045   กับแกน  x−  ดังรูปที่ 2.14 
 
2.5  เวกเตอรตําแหนง 
 เวกเตอรตําแหนง คือเวกเตอรทีบอกตําแหนงของวัตถุเมื่อเทียบกับจุดใดจุดหนึ่งดังรูปที่ 
2.15 
 

 
 

 
 

 
 

 
 

 
 
 
 

 

 
 

รูปที่ 2.15 แสดงเวกเตอรตาํแหนง 
 
 จากรูปที่ 2.15 เด็กผูหญิง นายพราน ผูชาย และนกตัวที่บิน สังเกตุนกตัวที่เกาะอยูบน
ตนไมโดยเทียบกับตัวเอง เชน 3r

r
 เปนเวกเตอรบอกตําแหนงของผูชายเทียบกับนกตัวที่เกาะอยู

บนตนไม หรือ 4r
r

 เปนเวกเตอรบอกตําแหนงของนกตัวที่บินเทียบกับนกตัวที่เกาะบนตนไม 
 ตําแหนงของนกที่เกาะอยูบนตนบนไมจะอยูที่ตําแหนงตางกันเมื่อผูสังเกต 
ตางกันดังนั้น  ดังนั้นเพื่อหลีกเลี่ยงปญหาดังกลาวการบอกเวกเตอรตาํแหนง จึงกําหนดจุดใดจุด
หนึ่งเปนจุดเปรีบยเทียบ ไมวาใครจะเปนผูสังเกตก็ใหใชจุดเปรียบเทียบจุดเดียวกัน แสดงดังรูป
ที่ 2.16  
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รูปที่ 2.16 เวกเตอรตําแหนงของจุด P  และจุด Q  
 
 จากรูปที่ 2.16 ให 1r

v
 และ 2r

r
 เปนเวกเตอรตําแหนงของจุด P (ผูชาย) อยูที่ตําแหนง 

),,( 111 zyx   และ Q  (นกเกาะที่ตนไม) อยูที่ตําแหนง ),,( 222 zyx เมื่อเทียบกับจุด O  
(เด็กผูหญิง) อยูที่ตําแหนง )0,0,0( จะได 

 1r
r

 = 
→−

OP   (OมองP ) 

  = ( ) ( ) ( )kzjyix
rrr

000 111 −+−+−  

  = kzjyix
rrr

111 ++  

 2r
r

 = 
→−

OQ   (Oมอง Q ) 

  = ( ) ( ) ( )kzjyix
rrr

000 222 −+−+−  

  = kzjyix
rrr

222 ++  
 อาศัยการบวกเวกเตอรโดยการเขียนรูปจะได 

 2r
r

 = 
→−

+ PQr1
r

 

 
→−

PQ  = 12 rr rr
−    ( P มอง Q )  

  = ( ) ( ) ( )kzzjyyixx
rrr

121212 −+−+−   (ตําแหนงสุดทายลบตําแหนง
ตั้งตน) 
 

ตัวอยางที่ 2.6  จากรูปที่ 2.17 เวกเตอร 
→−

OP  มีขนาด  100 หนวย โดยแนวของเวกเตอร  
→−

OP  

ผานจุด ( )5,4,3  หนวย เวกเตอร 
→−

OR มีขนาด 25 หนวยบนแกน x  และเวกเตอร 
→−

OQ  มีขนาด 

50 หนวยบนแกน z  จงหา 
→−→−→−

++ OQOROP  
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 วิธีทํา คํานวณโดยใช เวกเตอรหน่ึง
หนวย (unite vector) 
 
 สมมติให A  อยูที่จุด )5,4,3(  
  

 
→−

OA  = eOAr  และ 

 
→−

OP  = eOPr  
  
  
   
 

  รูปที่ 2.17 
 

   
→−

OA  = ( ) ( )kzzjyyixx
rrr

121212 )( −+−+−  

    = kji
rrr

543 ++  

  
→−

OA   = OA   = 222 543 ++    หนวย 

    = 50   หนวย 

แต   er  = 
OA
OA
→−

 = 
50

543 kji
rrr

++
  หนวย 

ดังนั้น   
→−

OP  = eOPr   = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛ ++
50

543100 kji
rrr

หนวย 

   
→−

OR  = i
r

25  

   
→−

OQ  = k
r

50  

 
→−→−→−

++ OQOROP  = kji
rrr
⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
++⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
+ 50

50
500

50
40025

50
300

 

 
คํานวณโดยใชโคไซนบอกทิศ (direction cosine) 

   
→−

OA  = ( ) ( )kzzjyyixx
rrr

121212 )( −+−+−  

    = kji
rrr

543 ++  

  
→−

OA   = OA   = 222 543 ++    หนวย 

    = 50   หนวย 
 

เมื่อ  
→−

OA  = kOAjOAiOA zyx

rrr
θθθ coscoscos ++  

  
→−

OP  = kOPjOPiOP zyx

rrr
θθθ coscoscos ++  
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แต  xθcos  = 
( )
OA
OA x  = 

50
3

  หนวย 

  yθcos  = 
( )
OA
OA y  = 

50
4

  หนวย 

  zθcos  = 
( )
OA
OA z  = 

50
5

  หนวย 

จากโจทย      OP  = 100  หนวย 

ดังนั้น  
→−

OP  = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛ ++
50

543100 kji
rrr

 หนวย 

  
→−

OR  = i
r

25  

  
→−

OQ  = k
r

50  
→−→−→−

++ OQOROP  = kji
rrr
⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
++⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
+ 50

50
500

50
40025

50
300

 

 
2.6  การคูณเวกเตอร 

การคูณเวกเตอรมี  2 ชนิดไดแก 
 ก. ผลคูณที่ไดเปนปริมาณสเกลาร เรียกวาผลคูณแบบดอท (dot product) หรือผล
คูณสเกลาร (scalar product) 
 ข. ผลคูณที่ไดเปนปริมาณเวกเตอร  เรียกวาผลคูณแบบครอส (cross product) หรือผล
คูณเวกเตอร (vector) 
 
 ให  A

r
 = kAjAiA zyx

rsr
++  

  B
r

 = kBjBiB zyx

rrr
++  

 
           ผลคูณสเกลาร :   

BA
rr

•  =  θcosAB  
 =  zzyyxx BABABA ++  

(เพราะวา 1=•=•=• kkjjii
rrrrrr

 และ 

0=•=•=• ikkjji
rrrrrr

) 
 รูปที่ 2.18 
 
เมื่อ A  และ  B  คือขนาดของเวกเตอร  A

r
 และ  B

r
 

 θ   คือมุมระหวางเวกเตอร   A
r

 และ  B
r

 เมื่อ 00 1800 ≤≤ θ  
  จากรูปที่ 2.18 เงาของ A

r
บน B

r
คือ θcosA  และ เงาของ B

r
บน A

r
คือ θcosB  นั่น

คือผลคูณสเกลารคือการคณูเวกเตอรกับเงาของอีกเวกเตอรหนึ่ง 
 
ผลคูณเวกเตอร :  
  BA

rr
×   =   C

r
  

   = kBABAjBABAiBABA zyyxzxxzyzzy

rrr
)()()( −+−+−  
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เมื่อ  C
r

 คือเวกเตอรผลลัพธทศิของเวกเตอร  C
r

 หาไดโดยใชกฎมือขวาเมื่อ  
00 0180 ≤≤ θ  แสดงดังรูปที่ 2.19  เพื่อความสะดวกในการคํานวณเราสามารถหาผลคูณแบบ

เวกเตอรไดโดยใชเมตริกซ 
 

 BA
rr

×  = 

z

z

y

y

x

x

B
A
k

B
A
j

B
A
i

rrr

 

     
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
      
 
    รูปที่ 2.19 
  

  BA
rr

×  = 

y

y

x

x

z

z

y

y

x

x

B
A
j

B
A
i

B
A
k

B
A
j

B
A
i

rsrrr

 

 
    
 
   =  
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 การพิจาณาเครื่องหมายผลคูณเวกเตอรพจิารณาโดยการตั้งแกนแบงครึ่งทั้งสองขางให
เทากันคาทางซายเครื่องหมายลบ คาทางขวาเครื่องหมายบวกตามระบบแกน 
 

 
 
 หรือการพิจาณาเครื่องหมายผลคูณเวกเตอรดังรูปที่ 
2.20 ทิศทวนเข็มเครื่องหมายบวก ทิศตามเข็มเครื่องหมาย
ลบเมื่อ  

kji
rrr

=×  ;  ikj
rrr

=×  ;  jik
rrr

=×  ; jki
rrr

−=×  ; 

ijk
rrr

−=×  ; kij
rrr

−=×  
 
 
 
 
 
 
 

                รูปที่  2.20 
  
ตัวอยางที่ 2.6  พิจารณาเวกเตอร  jiA

rrr
2040 +=  และ  jiB

rrr
1030 +−= จงหา 

ก. ผลคูณสเกลาร 
ข. ผลคูณเวกเตอร 
ค. มุมระหวางเวกเตอรทั้งสอง 

วิธีทํา 
 ก.  BA

rr
•  = ( ) ( )jiji

rrrr
10302040 +−•+  

   = ( )( ) ( )( )10203040 •−  
   = 1000−  
 

 ข. BA
rr

×  = 

z

z

y

y

x

x

B
A
k

B
A
j

B
A
i

rrr

 

 

   = 

0
0

10
20

30
40

kji
rrr

−
 = 

10
20

30
40

0
0

10
20

30
40

jikji
rsrrr

−−
 

 
 

  = ( )( ) ( )( ){ }kji
rvr

3020104000 −−++  
 
  = k

r
1000  

 
ผลคูณแบบเวกเตอร  BA

rr
×  มีขนาด 1000  หนวย  ทิศตามแกน z  
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ค.  BA
rr

•  = θcosAB  

     θ  = 
AB

BA
rr

•−1cos  

  = 
2222

1cos
yxyx BBAA

BA
++

•−

rr

 

  = 
( ) 2222

1

10302040

1000cos
+−+

−−  

  = 0135  
 
สรุป 
ระบบพิกัดฉาก  มีความสําคัญ และใชในการระบุตําแหนง 
เวกเตอร  แสดงตําแหนงและทิศทาง 
สวนประกอบเวกเตอร : θcosAAx =  และ θsinAAy =  

เวกเตอรหนึ่งหนวย  :  kAjAiAA zyx

rrr
++=  

การบวกเวกเตอร : BAR
rrr

+=  เมื่อ xxx BAR +=  และ yyy BAR +=  

ผลคูณสเกลาร : zzyyxx BABABAABBA ++==• θcos
rr

 

ผลคูณเวกเตอร : CBA
rrr

=× = 

z

z

y

y

x

x

B
A
k

B
A
j

B
A
i

rrr

 

 
 
 
 


