
 

 

 

 

 

 

 

 

บทที ่2 

ระบบพิกัด 

(Coordinate  System) 

 

 

 

2.1 บทนํา 
 

ระบบพิกัด (Coordinate system) หมายถึง ระบบที่สรางขึ้นสําหรับใชอางอิงในการ

กาํหนดตําแหนง หรือบอกตําแหนง บนแกนอางอิง x-y-z  และใชสําหรับอธิบายรายละเอียดทาง

เวกเตอร เชนการกําหนดความยาวหรือขนาดของเวกเตอร ทิศทาง มุม เงาฉาย (projection) หรือ

องคประกอบของเวกเตอร  ระบบพิกัดจะถูกระบุในบริเวณของแกนแบบ 3 มิติซึ่งจะต้ังฉากกันและ

กัน  คือ แกน x  แกน y  และแกน z  ระบบพิกัดที่ใชกับเวกเตอรน้ีแบงเปน 3 ระบบคือ 

1)  ระบบพิกัดทรงเหลี่ยมหรือระบบพิกัดฉาก (Cartesian  coordinate) 

2) ระบบพิกัดทรงกระบอก (Cylindrical  coordinate) 

3) ระบบพิกัดทรงกลม (Spherical  coordinate) 
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2.2 ระบบพิกัดทรงเหลี่ยมหรือระบบพิกัดฉาก (Cartesian  coordinate) 
 

ระบบพิกัดทรงเหลี่ยมหรือระบบพิกัดฉาก จะถูกกําหนดในแกนอางอิงทั้งสามคือ แกน 

x  แกน y  และแกน z   

 

2.2.1  ตัวแปรในระบบพิกัดทรงเหลี่ยม 
 

 ตัวแปร :  x  y  และ  z 

โดยที่ 

ตัวแปร x  เปนปริมาณในแนวแกน x 

ตัวแปร y  เปนปริมาณในแนวแกน y 

ตัวแปร z  เปนปริมาณในแนวแกน z 

 

2.2.2  เวกเตอรหน่ึงหนวยในระบบพิกัดทรงเหลี่ยม 
 

เวกเตอรหน่ึงหนวย (Unit vector) คือเวกเตอรที่มีขนาดหนึ่งหนวยในทิศทางของ

เวกเตอรหน่ึงหนวยน้ัน ในระบบพกิดัทรงเหลีย่มเวกเตอรหน่ึงหนวยคอื xâ  , yâ , และ zâ   โดยที่ 
 

x

y

z

xâ

yâ

zâ

 
 

รูปที่ 2.1  แสดงเวกเตอรหน่ึงหนวยในระบบพกิดัทรงเหลีย่ม 
 

 xâ   เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวแกน x 

 yâ  เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวแกน y  

 zâ  เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวแกน z  
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2.2.3  การระบุพิกัดในระบบพิกัดทรงเหลี่ยม 
 

 การระบุตําแหนงหรือพิกัดในระบบพิกัดทรงเหลี่ยมจะถูกกําหนดเปนคาตัวเลขที่เปน

ลําดับแทนคา x, y และ z  ตามลําดับ เชน จุด P(3, 3, 2)  หมายถึงจุด P  หางจากจุดกาํเนิด (0,0,0) 

ในแนวแกน x เปนระยะ 3  หนวย  หางจากจุดกาํเนิด ในแนวแกน y  เปนระยะ 3 หนวย  หางจาก

จุดกาํเนิด (0,0,0) ในแนวแกน z เปนระยะ 2  หนวย  แสดงดังรูปที่ 2.2 

 

x

y

z

3

3

2

P(3,3,2)

O(0,0,0)

 
 

รูปที่ 2.2  แสดงจุดพกิดั P(3,3,2) 

 

2.2.4   เวกเตอรบอกตําแหนงในระบบพิกัดทรงเหลี่ยม (Position  Vector)  
 

เปนเวกเตอรใชสําหรับระบุตําแหนงของจุดใดๆ โดยจุดเร่ิมตนของเวกเตอรอยูที่จุด

กาํเนิด (0,0,0) จุดปลายอยูที่จุดพิกัดน้ัน  เชน จุด A มีพิกัดเปน  A(3, 3, 3)   จุด A  จะมเีวกเตอร

บอกตําแหนงเปน  zyxA â3â3â3P ++=


  ดังน้ันถาจุด  A(x, y, z)  เปนจุดใดๆแลว  จะได

เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด  A(x, y, z) เปน 
 

 zyxA âzâyâxP ++=


   (2.1) 
 

และระยะทางที่จุด A หางจากจุดกาํเนิดคาํนวณไดจาก 
 

  222
A zyxP ++=
    (2.2) 
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3

3

3

xâ3

yâ3

zâ3

AP


A(3,3,3)

z

x

y

 
 

รูปที่ 2.3  แสดงเวกเตอรบอกตําแหนง AP


  ของจุด A(3,3,3) ในระบบพิกัดทรงเหลี่ยม 

 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

ตัวอยางท่ี 2.1   จุด A อยูที่ตําแหนง )2,1,2( −   จงหาเวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A  และ

คํานวณระยะหางของจุด A  กับจุดกําเนิด  
 

วิธีทํา  

 เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A   

   zyxA â2ââ2P +−=


 
 

 ระยะทางที่จุด A  หางจากจุดกําเนิด 

   222
A 2)1(2P +−+=


 

              9=  

              3=          หนวย 

ตอบ zyx â2ââ2 +−     ,   3  หนวย 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
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2.3  ระบบพิกัดทรงกระบอก (Cylindrical  Coordinate) 
 

2.3.1   ตัวแปรในระบบพิกัดทรงกระบอก 
 

ตัวแปร :  ρ ,  φ   และ  z  

โดยที่ 

ตัวแปร ρ   เปนปริมาณระยะทางบนระนาบ x-y 

ตัวแปร φ   เปนปริมาณมุมที่ระยะทาง ρ  ทํากับแกน x บนระนาบ x-y 

ตัวแปร z  เปนปริมาณในแนวแกน z 

 

2.3.2  เวกเตอรหน่ึงหนวย  (Unit vector) ในระบบพิกัดทรงกระบอก 
 

เวกเตอรหน่ึงหนวยคอืเวกเตอรทีม่ขีนาดหน่ึงหนวยในทศิทางของเวกเตอรหน่ึงหนวย

น้ันในระบบพกิดัทรงกระบอกจะมเีวกเตอรหน่ึงหนวย 3 เวกเตอรคอื ρâ  , φâ , และ zâ    

โดยที่ 

ρâ   เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของ ρ    

φâ  เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของมุม φ   โดยทํามุมต้ังฉากกับระยะทาง ρ  

zâ  เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวแกน z 

 

x

y

z

z

ρ
φ φâ

ρâ

zâ

 
 

รูปที่ 2.4  แสดงตัวแปรและเวกเตอรหน่ึงหนวยในระบบพกิดัทรงกระบอก 
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2.3.3  การระบุพิกัดในระบบพิกัดทรงกระบอก 
 

การระบุตําแหนงหรือพิกัดในระบบพิกัดทรงกระบอกจะถูกกําหนดเปนคาตัวแปร   ρ , 

φ  และ z  ตามลําดับ เชน จุด P(4, 45๐

ρ

, 3)  หมายถึงจุด P  หางจากจุดกาํเนิด (0,0,0)  ในระนาบ  

x – y   ดวยระยะ  = 4  หนวย  และ ρ  ทํามุมกับแกน x ดวยมมุ φ= 45๐

x

y

z

4=ρ

45=φ

)3,45,4(P 

3z =

    และจุด P อยูหางจาก

ระนาบ x – y   ในแนวต้ังฉากดวย  z = 3 หนวย  แสดงดังรูปที่ 2.5 
 

 
 

รูปที่ 2.5  แสดงจุดพกิดั P(3, 45๐

x

y

z

ρâ4

45=φ

AP


)3,45,4(A 

zâ3

, 4) 

 

2.3.4  เวกเตอรบอกตําแหนงในระบบพิกัดทรงกระบอก 

 

 
 

รูปที่ 2.6  แสดงเวกเตอรบอกตําแหนง AP


  ของจุด A (4, 45 ,3) ในระบบพิกัดทรงกระบอก 
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การเขียนเวกเตอรบอกตําแหนงในระบบพิกัดทรงกระบอกใหเขียนเปนผลบวก

เวกเตอรในทิศทาง ρâ  กับ zâ  เชน    จุด A (4, 45 ,3) จะมเีวกเตอรบอกตําแหนงเปน  

zA â3â4P += ρ


 ซึ่งแสดงไดดวยรูปที่ 2.6  ดังน้ันถาจุด  A  เปนจุดใดๆ มีพิกัดเปน )z,,(A φρ  

แลว เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด  )z,,(A φρ  จะเปน 
 
  zA âzâP +ρ= ρ

    (2.3) 
 

และระยะทางที่จุด A หางจากจุดกาํเนิดคาํนวณไดจาก 
 

   22
A zP +ρ=
    (2.4) 

 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

ตัวอยางท่ี 2.2   จุด A อยูที่ตําแหนง )2,45,2( o   จงหา 

ก) เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A   

ข) คํานวณระยะหางของจุด A  กับจุดกําเนิด 
 

ก)   เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A   

A

วิธีทํา 

 เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด   
 

   zA â2â2P += ρ


 
 

ตอบ zâ2â2 +ρ      
 

ข)   คํานวณระยะหางของจุด A  กับจุดกําเนิด   

A

วิธีทํา 

 ระยะทางที่จุด  หางจากจุดกําเนิด 
 

   22
A 22P +=


 
 

              8=  

 

              22=          หนวย 

ตอบ 22     หนวย 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
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2.4  ระบบพิกัดทรงกลม (Spherical  Coordinate) 
 

2.4.1  ตัวแปรในระบบพิกัดทรงกลม 
 

           ตัวแปร :  r , θ  และ φ    

โดยที่ 

ตัวแปร r   เปนปริมาณระยะทางบนระนาบใดๆ และทํามุมกับแกน z  ดวยมุม θ  

ตัวแปร θ   เปนมุมที่รัศมี  r   ทํากับแกน z   

ตัวแปร φ   เปนมุมที่เงาฉาย (Projection) ของรัศมี r  ทํากับแกน x บนระนาบ x-y 

  

2.4.2  เวกเตอรหน่ึงหนวย  (Unit vector) ในระบบพิกัดทรงกลม 
 

เวกเตอรหน่ึงหนวยคอืเวกเตอรทีม่ขีนาดหน่ึงหนวยในทศิทางของเวกเตอรหน่ึงหนวย

น้ัน ในระบบพกิดัทรงกลมจะมเีวกเตอรหน่ึงหนวย 3 เวกเตอรคอื râ  , θâ , และ φâ   โดยที่ 

 râ   เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของ r    

 θâ  เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของมุม θ   โดย θâ  ทํามุมต้ังฉากกับรัศมี  r  

φâ  เปนเวกเตอรหนึ่งหนวยในทิศทางของมุม φ  โดย φâ  ทํามุมต้ังฉากกับเงาฉายของ  

  รัศมี  r   บนระนาบ x-y 

 

x

y

z

θ

φ φâ

râ

θâ

r

ี มศั รงอขยาฉา ง เ r
บนระนาบ x-y

 
 

รูปที่ 2.7  แสดงตัวแปรและเวกเตอรหน่ึงหนวยในระบบพกิดัทรงกลม 
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2.4.3  การระบุพิกัดในระบบพิกัดทรงกลม 
 

การระบุตําแหนงหรือพิกัดในระบบพิกัดทรงกลมจะถูกกําหนดเปนคาตัวแปร r , θ  

และ  φ  ตามลําดับ เชน จุด P(3, 45๐, 30๐

r

)  หมายถึงจุด P  หางจากจุดกาํเนิด (0,0,0)        ดวยระยะ 

 = 3  หนวย โดยที ่ r  ทํามุมกับแกน z  ดวยมุม θ  = 45๐ r เงาฉายของ  บนระนาบ x – y  จะทาํ

มุมกับแกน x ดวยมมุ φ= 30๐

x

y

z

30=φ

P(3,45◦,30◦)
r = 3

45=θ

ี มศั รงอขยาฉา ง เ r
บนระนาบ x-y

    แสดงดังรูปที่ 2.8 
 

 
 

รูปที่ 2.8  แสดงจุดพกิดั  P(3, 45๐, 30๐

râ

) 

 

2.4.4  เวกเตอรบอกตําแหนงในระบบพิกัดทรงกลม 
 

การเขียนเวกเตอรบอกตําแหนงในระบบพิกัดทรงกลม ใหเขียนเปนเวกเตอรในทิศทาง  

 เชน จุด A (3, 45๐, 30๐
rA â3P =


) จะมเีวกเตอรบอกตําแหนงเปน    และถาจุด A(r, θ , φ )เปน

จุดใดๆ แลว  จะเขยีนเวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A ไดเปน 
 

  rA ârP =
    (2.5) 

 

และระยะทางที่จุด A หางจากจุดกาํเนิดคาํนวณไดจาก 
 

   rPA =


    (2.6) 
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x

y

z

30=φ

A(3,45◦,30◦)
45=θ

rA â3P =


 
 

รูปที่ 2.9  แสดงเวกเตอรบอกตําแหนง AP


  ของจุด A (3, 45๐,30๐

A

) ในระบบพิกัดทรงกลม 

 

-------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

ตัวอยางท่ี 2.3   จุด อยูที่ตําแหนง )30,45,2( oo   จงหา 

ก) เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A   

ข) ระยะหางของจุด A  กับจุดกําเนิด 
 

ก)   เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด A  

A

วิธีทํา 

 เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด   

   rA â2P =


 

ตอบ râ2     

 

ข)  ระยะหางของจุด A  กับจุดกําเนิด 

A

วิธีทํา 

 ระยะทางที่จุด  หางจากจุดกําเนิด 

   2
A 2P =


          

            2=        หนวย 

ตอบ 2         หนวย 

_________________________________________________ 
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_________________________________________________ 
 

แบบฝกหัดหนวยท่ี 2 
 

1.    จงบอกความหมายของระบบพิกัด   
2. ระบบพิกัดมี 3 ชนิด อะไรบาง 

3. จงเขียนตัวแปรของระบบพิกัดทั้ง 3 ชนิด 

4. กาํหนดจุด  )3,5,2(Q   จงหา 
           ก)   เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด Q   
           ข)  ระยะทางที่จุด Q หางจากจุดกําเนิด 
5. กาํหนดจุด  )3,

2
,2(Q π   จงหาเวกเตอรบอกตําแหนงของจุด P  

ก)  เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด Q   
ข)  ระยะทางที่จุด Q หางจากจุดกําเนิด 

 

6. กาํหนดจุด  )30,
2

,2(Q π   จงหาเวกเตอรบอกตําแหนงของจุด Q 
ก)  เวกเตอรบอกตําแหนงของจุด Q   
ข)  ระยะทางที่จุด Q หางจากจุดกาํเนิด 

 
 

 


