
 

 

 

 

 

 

 

 

หนวยที่  1 

การวเิคราะหเวกเตอร 

 

 

 

1.1  บทนํา 
 

ปริมาณเวกเตอรเปนปริมาณสําคัญที่มีประโยชนมากในทางคณิตศาสตรและทาง

ฟสิกส  ใชอธิบายสภาพการณหรือปรากฎการณตางๆทางฟสิกสของสิ่งตางๆในธรรมชาติ  

สนามไฟฟาและสนามแมเหล็กเปนปริมาณแบบเวกเตอร การศึกษาสนามไฟฟาและสนามแมเหล็ก

ใหเขาใจในเบื้องตนจึงตองมีความรูและความเขาในปริมาณเวกเตอรอยางถองแท   
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1.2   ปริมาณสเกลารและปริมาณเวกเตอร (Scalars  and  Vectors) 
 

ปริมาณสเกลาร   หมายถึง  สิ่งใดๆที่มีแตขนาด มีแตจํานวน  มีแตความยาวความสั้น  

โดยไมมี ทิศทาง  เชน  วัตถุชิ้นหน่ึงตกลงมาเปนระยะทาง  10  เมตร  ในเวลา  2  วินาที  ทั้งคา 10 

และคา 2  เรียกวาปริมาณทางสเกลาร  และปริมาณทางสเกลารอ่ืนๆ เชน  มวลสาร  ความหนาแนน  

นํ้าหนัก  ความกดดัน  ปริมาณ  กระแสไฟฟา  หรือแรงเคลื่อนไฟฟา เปนตน 

ปริมาณเวกเตอร  หมายถึง  สิ่งที่แสดงถึงระยะทางหรือขนาด  พรอมดวยทิศทาง  คําวา 

“ขนาด” อาจหมายถึงขนาดของความเร็ว  ความเรง  แรง  ความแรงของสนามไฟฟา (electric field 

intensity) หรือความแรงของสนามแมเหล็ก (magnetic field intensity) เปนตน ดังน้ันเมื่อพิจารณา

ปริมาณเวกเตอรจึงเปน  ความเร็ว  ความเรง  แรง  ความแรงของสนามไฟฟา (electric field 

intensity) หรือความแรงของสนามแมเหล็ก (magnetic field intensity) ที่มีทิศทางดวย 

ในที่น้ีการเขียนสัญญลักษณทางเวกเตอรใช  A


 หมายถึงวา  A  เปนปริมาณทาง

เวกเตอร 

 

1.3 ระบบแกนอางอิงสามมิติ x-y-z 

 

z

x

y
ระนาบ x-z

ระนาบ y-z

ระนาบ x-y

 
รูปที่ 1.1  แสดงระบบแกนอางอิงสามมิติและระนาบสองมิติที่เกี่ยวของ 

 

 เปนระบบแกนเพื่อใชสําหรับอางอิงปริมาณเวกเตอรเพื่อแสดงปริมาณเวกเตอรไดอยาง

จัดเจน งายตอการวิเคราะหเวกเตอร   ระบบแกนอางอิงสามมิติประกอบขึ้นดวยแนวเสนตรงสาม

เสนวางตัวในทิศทางที่ต้ังฉากซึ่งกันและกันคือ  แกน x  แกน y  และแกน z  ดังแสดงในรูปที่ 1.1 

ซึ่งแสดงใหเห็นถึงแกนทั้งสามรวมถึงระนาบแบบสองมิติคือ ระนาบ x – y    ระนาบ y – z   และ

ระนาบ x – z  
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1.4  การเขียนปริมาณเวกเตอรแบบ 3 มิติ   
 

 ใหเขยีนเวกเตอรในกรอบแกนอางอิงแบบ 3 มิติคือ แกน x  แกน y  แกน z  ที่ทํามุมต้ัง

ฉากซึ่งกันและกัน ดังแสดงในรูปที่ 1.2 ที่แสดงถึงแกนอางอิงแบบสามมิติและเวกเตอรหน่ึงหนวย  

xâ  yâ  และ zâ  (เวกเตอรหน่ึงหนวยเปนเวกเตอรทีม่ขีนาดหน่ึงหนวย โดยปกติจะใชเปนเวกเตอร

กําหนดทิศทางของเวกเตอรน้ัน ๆ) โดยที่  

 xâ   เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยประจําแกน x     มีทิศทางพุงออกจากหนากระดาษเปนทิศ    

                          ทางบวก  

 yâ   เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยประจําแกน y  มีทิศทางชี้ไปทางซายของหนากระดาษเปน 

                          ทิศทางบวก   

 zâ  เปนเวกเตอรหน่ึงหนวยประจําแกน z   มีทิศทางชี้ข้ึนเปนทิศทางบวก  

 

x

y

z

xâ

yâ

zâ

 
 

รูปที่ 1.2  แสดงแกนอางอิงแบบ 3 มติิและเวกเตอรหน่ึงหนวยประจําแตละแกน 
 

รูปแบบเวกเตอรในระบบแกนสามมิติ เขียนดังนี้ 
 

  zzyyxx âAâAâAA ++=


   (1.1) 
 

โดยที่ 

 xA   เปนสวนประกอบเชิงสเกลาร (Scalar  component) ของ A


 ในแนวแกน x 

 yA   เปนสวนประกอบเชิงสเกลารของ A


 ในแนวแกน y 

 zA   เปนสวนประกอบเชิงสเกลารของ A


 ในแนวแกน z 

และ 

 xxâA  เปนสวนประกอบเชงิเวกเตอร (Vector  component) ของ A


 ในแนวแกน x 
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 yyâA  เปนสวนประกอบเชงิเวกเตอรของ A


 ในแนวแกน y 

 zzâA  เปนสวนประกอบเชงิเวกเตอรของ A


 ในแนวแกน z 

 

ตัวอยางเวกเตอรในระบบแกนสามมิติ 
 

  zyx â2â3â2A +−=


 
 

ในที่น้ี   2Ax = ,   3Ay −=    และ  2Az =  

ความหมายคือ   A


 มสีวนประกอบในแนวแกน x ในทิศทางบวกเปน 2 หนวย 

       A


 มสีวนประกอบในแนวแกน y ในทิศทางลบเปน 3 หนวย 

      A


 มสีวนประกอบในแนวแกน z ในทิศทางบวกเปน 2 หนวย 

 

ดังนั้นสามารถเขียนเปนภาพของเวกเตอรในระบบแกนสามมิติไดดังรูปที่ 1.3 
 

xâ2

yâ3−

zâ2

A


y

z

x 2

2

3−

 
 

รูปที่ 1.3  แสดงเวกเตอร A


 ในระบบแกนสามมิติ x – y – z  

 

1.5  พีชคณิตเวกเตอร (Vector  Algebra) 
 

1.5.1   การบวกและลบเวกเตอร 
 

การบวกเวกเตอร (Vector  Addition)  เปนไปตามกฎรูปสี่เหลี่ยมดานขนาน  ดังรูปที่ 

1.4   เปนการบวกระหวาง  A


  กับ B

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A


B


BA


+ A


BA


+

B


 
 

(ก)   รูปสี่เหลี่ยมดานขนานของเวกเตอร (ข)   รูปสามเหลี่ยมของเวกเตอร  
 

รูปที่ 1.4  การบวกเวกเตอร 
 

กฎการสลับที่ (Commutative law)   
     

  ABBA


+=+     (1.2) 
 

กฎการจัดหมู (Associative law)    
 

  C)BA()CB(A


++=++    (1.3) 

การลบเวกเตอร (Subtraction of Vector) 

  BA


−         =      A


 + ( B


− )   (1.4) 

 

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

ตัวอยางท่ี 1.1   กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


และ  zyx â2â2âB −+=


 จงหา 

ก.   BA


+   

ข.   BA


−  

ก.   

zzzyyyxxx â)BA(â)BA(â)BA(BA +++++=+


วิธีทํา 

   

               zyx â)26(â)23(â)12( −−++−++=   

               zyx â8ââ3 −−=  

ตอบ zyx â8ââ3 −−     

ข.  

zzzyyyxxx â)BA(â)BA(â)BA(BA −+−+−=−


วิธีทํา 

  

             zyx â)26(â)23(â)12( +−+−−+−=  

             zyx â4â5â −−=  

ตอบ zyx â4â5â −−     
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1.5.2  การคูณเวกเตอรดวยสเกลาร   
 

ใชกฎการจัดหมู และกฎการแจกแจง (Distributive) 
 

)BA(s)BA(r)BA)(sr(


+++=++    (1.5) 
 

BsAsBrAr)BA)(sr(


+++=++    (1.6) 
 

เวกเตอร 2 ตัว  กลาวไดวาเทากัน ถาผลตางของเวกเตอรทั้งสองน้ันเทากับ 0  
 

  A


     =     B


    ถา   0BA =−


   (1.7) 

 

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

ตัวอยางท่ี 1.2   กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


จงหาเวกเตอรที่มีขนาดเปน 2 เทาของ A


 

)â6â3â2(2A2 zyx −−=


วิธีทํา 

  

         zyx â12â6â4 −−=  

ตอบ zyx â12â6â4 −−    

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

 

1.5.3 การหารเวกเตอรดวยสเกลาร   
 

การหารเวกเตอร  A


  ดวยสเกลาร  r  ใหนาํสวนกลบัของ r คือ  1/r  มาคูณกับ  A


 
 

  A
r
1

r
A 


=     (1.8) 

 

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

ตัวอยางท่ี 1.3   กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


 จงหา  
2
A


 

A
2
1

2
A 


=

วิธีทํา 

  

 

         zyx â6
2
1â3

2
1â2

2
1

−−=    
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        zyx â3â
2
3â

2
A

−−=


  

 

ตอบ zyx â3â
2
3â −−    

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

 

1.6  ผลคูณเวกเตอร 
 

1.6.1   ผลคูณแบบจุดหรือผลคูณชนิดสเกลาร (Dot  Product or  Scalar  Product) 

 

ผลคูณแบบจุด (dot product หรือ Scalar  product)  เปนผลคูณของคาขนาดของ

เวกเตอร 2  เวกเตอรใดๆ และคูณกับคา cosine ของมุมระหวางเวกเตอรทั้งสองน้ัน เชน ถา A


 และ 

B


 เปนเวกเตอร  จะไดวา  

 

ABcosBABA θ=⋅


                  (1.9) 

โดยที่ 

A


 คือ  ขนาดของ A


  

B


 คือ  ขนาดของ B


 

ABθ  คือมุมระหวาง A


 และ B


 
  

และใชกฎการสลับที่ จะได   
 

  ABBA

⋅=⋅     (1.10) 

  

สําหรับเคร่ืองหมายของมุม ไมมีผลตอเทอม cosine 
 

จาก BA

⋅  จะใหผลลัพธเปนบวกของสเกลาร 9 เทอม  แตละเทอมประกอบดวย ผล

คูณแบบจุด ของเวกเตอรหน่ึงหนวยของ 2 เวกเตอรน้ี  ถามุมระหวางเวกเตอรหน่ึงหนวยที่แตกตาง

กนั 2 ตัวของระบบแกนพิกัดเทากับ o90  090cos o = ( )  จึงได 
 

0ââââââââââââ yzzyxzzxxyyx =⋅=⋅=⋅=⋅=⋅=⋅  (1.11) 
  

สวนอีก 3 เทอม  )10(cos o =   จึงได 
 

  1ââââââ zzyyxx =⋅=⋅=⋅    (1.12) 

ดังน้ัน 



 44 

  zzyyxx BABABABA ++=⋅


  (1.13) 
 

เวกเตอรที่คูณแบบจุด ดวยตัวเองจะใหคาขนาดกําลังสองคือ 
 

  
22 AAAA


==⋅    (1.14) 

 
 

และเวกเตอรหน่ึงหนวยทีด่อทดวยตัวเองจะเทากบั 1  
 

1ââ =⋅     (1.15) 

 

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

ตัวอยางท่ี 1.4  กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


และ  zyx â2â2âB −+=


 จงหา BA

⋅  

zzyyxx BABABABA ++=⋅


วิธีทํา 

  

               )2)(6()2)(3()1)(2( −−+−+=  

               1262 +−=  

               8=  

ตอบ

A


    8 

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

 
1.6.2  ผลคูณกากบาทหรือผลคูณชนิดเวกเตอร (Cross Product or Vector Product) 
 

การคูณแบบกากบาท  หรือการคูณแบบเวกเตอร  ระหวาง    กับ B


 เทากับ 
 

 

   ABN sinBAâBA θ=×


   (1.16) 

โดยที่ 

A


 คือ  ขนาดของ A


  
B


 คือ  ขนาดของ B
  

        ABθ  คือมุมระหวาง A


 และ B
  

Nâ  คือ เวกเตอรหนึ่งหนวยที่ต้ังฉากกับระนาบการคูณกากบาท (Cross) ระหวาง             

       A


 และ B


  โดยมีทิศทางเปนไปตามกฎสกรูมือขวา   
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ทิศทางของ BA


×  จะเปนไปตามกฎสกรูมือขวา  เมื่อ A


 หมุนไปสู B


  ถาใชการคูณแบบเวกเตอร

กบัเวกเตอรหน่ึงหนวยจะไดดังน้ี 
 

  âââ yx =×     (1.17)  
 

  xzy âââ =×     (1.18) 
 

  yxz âââ =×     (1.19) 

ดังน้ัน 

 

zzzzyzyzxzxz

zyzyyyyyxyxy

zxzxyxyxxxxx

ââBAââBAââBA

ââBAââBAââBA

ââBAââBAââBABA

×+×+×+=

×+×+×+=

×+×+×=×


  

   

         ( ) ( ) ( ) zxyyxyzxxzxyzzy âBABAâBABAâBABABA −+−+−=×


      (1.20) 
 

หรือเขียนในรูปดีเทอรมีเนนท (Determinant) ไดดังน้ี 
 

  

zyx

zyx

zyx

BBB
AAA
âââ

BA =×


   (1.21) 

 

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

ตัวอยางท่ี 1.5  กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


และ  zyx â2â2âB −+=


 จงหา BA


×  

zyx

zyx

zyx

BBB
AAA
âââ

BA =×


วิธีทํา 

        

 

                
221
632

âââ zyx

−
−−=    

   

                        yxzzyx â)2)(2(â)6)(2(â)3)(1(â)2)(2(â)1)(6(â)2)(3( −−−−−−+−+−−=  
 

 yxzzyx â4â12â3â4â6â6 ++++−=  
 

 zyx â7â2â18 +−=  
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ตอบ zyx â7â2â18 +−     

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

ตัวอยางท่ี 1.6  กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


และ  zyx â2â2âB −+=


 จงหา AB


×  

zyx

zyx

zyx

AAA
BBB
âââ

AB =×


วิธีทํา 

           

 

          
632
221

âââ zyx

−−
−=   

    

                        yxzzyx â)1)(6(â)2)(3(â)2)(2(â)1)(3(â)2)(2(â)6)(2( −−−−−−−+−+−=  
 

      yxzzyx â6â6â4â3â4â12 +−−−−−=  
 

      zyx â7â2â18 −+−=  

ตอบ zyx â7â2â18 −+−      

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

 

1.7 สวนประกอบของเวกเตอรในทิศทางท่ีกําหนด 
 

1.7.1   สวนประกอบชนิดสเกลารของเวกเตอรหน่ึงในทิศทางของอีกเวกเตอรหน่ึง  
            (Scalar  Projection) 
 

การหาสวนประกอบ ชนิดสเกลาร ของเวกเตอร หน่ึงในทิศทางของอีกเวกเตอรหนึ่ง 

แสดงไดดังรูปที่ 1.5 (ก) โดยสวนประกอบสเกลาร  (Scalar Projection) ของ B


 ในทิศทางของ A


  

คือ 

  BAA cosB
A

ABâB θ=
⋅

=⋅







    (1.22) 

  

 เคร่ืองหมายของสวนประกอบเปนบวก ถา   o
BA 900 <θ≤   และ 

 เคร่ืองหมายของสวนประกอบเปนลบ ถา  o
BA

o 18090 ≤θ<  
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ดังน้ันการฉายภาพในเทอมของเรขาคณิต (Geometrical term projection) ซึ่งก็คือ

สวนประกอบชนิดสเกลาร  กาํหนดไดดวยการดอทน่ันเอง  เชน âB ⋅


  คอื ภาพฉาย (projection) 

ของ  B


  ในทิศทาง â  

 

1.7.2  สวนประกอบชนิดเวกเตอรของเวกเตอรหน่ึงในทิศทางของอีกเวกเตอรหน่ึง 
         (Vector  Projection) 

 

 เพือ่ใหไดสวนประกอบเวกเตอร  (Vector Projection) ของ B


 ในทิศทางของ A


 เรา

คูณอยางงายๆ ในคาสเกลารของสวนประกอบนี้ดวย Aâ  ดังแสดงในรูปที่  1.5 (ข)   ดังน้ัน 

สวนประกอบชนิดสเกลารของ B


 ในทิศทางของ A


 คอื AâB ⋅


  และสวนประกอบชนิดเวกเตอร

ของ B


 ในทิศทางของ A


 คอื  ( ) AA ââB ⋅


 
  

สวนประกอบชนิดเวกเตอรของ B


ในทิศทางของ  A


 คอื 
 

  ( ) AA ââB ⋅


   =   
A
A

A
AB








⋅                  (1.23) 

หรือ 

 สวนประกอบชนิดเวกเตอรของ B


 ในทิศทางของ A


  =  A
A

AB
2





















⋅       (1.24) 

 

B


Aâ

AâB ⋅


B


Aâ

AA â)âB( ⋅


BAθ BAθ

 
           (ก)                                   (ข)  
 

รูปที่ 1.5   สวนประกอบชนิดสเกลารและชนิดเวกเตอรของ B


 ในทิศทางของ A


 

(ก)  สวนประกอบชนิดสเกลารของ B


 ในทิศทางของ A


 

(ข) สวนประกอบชนิดเวกเตอรของ B


 ในทิศทางของ A

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ตัวอยางท่ี 1.7  กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


และ  zyx â2â2âB −+=


 จงหาสวนประกอบ

ชนิดสเกลารของ A


  ในทิศทางของ B


 

A


วิธีทํา 

สวนประกอบชนิดสเกลารของ   ในทิศทางของ B


  

 

   
B

BAâA B 





⋅

=⋅  

                                  
222 )2(21

)2)(6()2)(3()1)(2(

−++

−−+−+
=  

                              
3
8

=  

ตอบ
3
8      

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

ตัวอยางท่ี 1.8   จากตัวอยางที่ 1.7  จงหามุมระหวาง  A


   และ  B


 

BAcosA
B

BA
θ=

⋅ 



วิธีทํา 

   

  
21
8

)7)(3(
8

BA
BAcos AB ==
⋅

=θ 



 

  o1
AB 60.67

21
8cos ==θ −  

ตอบ o60.67      

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

ตัวอยางท่ี 1.9  กาํหนดให  zyx â6â3â2A −−=


และ  zyx â2â2âB −+=


 จงหาสวนประกอบ

ชนิดเวกเตอรของ A


  ในทิศทางของ B


 

A


วิธีทํา 

สวนประกอบชนิดเวกเตอรของ   ในทิศทางของ B


 

  ( ) BBB â
B

BAââA  


 ⋅

=⋅  

                                         
B
B

B
BA







⋅

=  

                    ( ) B
B

BAââA 2BB








⋅

=⋅  
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                    ( ) )â2â2â(
9
8ââA zyxBB −+=⋅ 


 

                   zyx â78.1â78.1â89.0 −+=  
 

ตอบ zyx â78.1â78.1â89.0 −+     

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

 

1.8  สนามสเกลารและสนามเวกเตอร (Scalar and Vector Field) 
 

สนามเวกเตอร (Vector Field) หมายถึง การระบุคาเวกเตอรใหกับทุกๆ จุดใน อาณา

บริเวณที่พิจารณา เชนเดียวกับ สนามสเกลาร (Scalar Field) ซึ่งเปนการระบุคาสเกลารใหกับทุกๆ 

จุดในอาณาบริเวณ เชน อุณหภูมิของนํ้าในสระ เปนสนามสเกลาร โดยเปนการระบุคาอุณหภูมิ  ซึ่ง

เปนปริมาณสเกลารใหกับแตละตําแหนง  สวนการไหลของนํ้าในสระน้ันเปนสนามเวกเตอร  
เน่ืองจากการไหลของนํ้าที่แตละจุดน้ันจะถูกระบุดวย เวกเตอรความเร็วของนํ้า 
 

ตัวอยางสนามสเกลาร 

 กาํหนด   zxy6F 2=   หมายถึง  F  เปนสนามสเกลารที่แปรคาตามคา x, y, และ z  เชน

ถาจุดหน่ึงอยูในอาณาบริเวณที่พิจารณาสนามสเกลาร F  โดยจุดดังกลาวมีคา 1z,2y,1x ===  จะ

ได    F(1,2,1) = (6)(1)(22)(1) = 24    หรือที่จุด x = 2, y = 1, z = 3     จะได  F(2,1,3) = 
(6)(2)(12

zyx ây3âxyzâxy2A ++=


)(3) = 36   
 

ตัวอยางสนามเวกเตอร      

 กาํหนด    หมายถึง A


 เปนสนามเวกเตอรใดๆที่มี

สวนประกอบชนิดเวกเตอร (Vector component) เปน xx âxy2A =


, yy âxyzA =


, zz ây3A =


 

หรืออาจเขียนในรูปทั่วไปเปน   
 

zyx AAAA


++=      (1.25)  

หรือ  

zzyyxx âAâAâAA ++=


    (1.26) 
 

และ A


 เปนสนามเวกเตอรใดๆ ที่มีสวนประกอบชนิดสเกลาร (Scalar component) เปน 

xy2Ax = , xyzAy = , y3Az =  จะห็นวาเมื่อจุดพิกัดเปลี่ยนตําแหนงไป (คา x, y, z เปลี่ยนไป) 

ปริมาณเวกเตอร A


  จะเปลี่ยนไปดวย   
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ตัวอยางท่ี 1.10    กาํหนดสนามสเกลารเปน  yzx4)z,y,x(F 2=  จงหาคาสเกลารดังกลาวน้ีที่จุด 

1z,2y,1x ===   
 

8)1)(2()1(4)1,2,1(F 2 ==

วิธีทํา 

   

ตอบ 8      

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

ตัวอยางท่ี 1.11   กาํหนดสนามเวกเตอรเปน  zyx ây3âxyzâxy2A ++=


  จงหาคาของเวกเตอร

น้ีที่จุด 1z,2y,1x ===  
 

zyx â)2(3â)1)(2)(1(â)2)(1(2)1,2,1(A ++=


วิธีทํา 

  
 

                   zyx â6â2â4 ++=  

ตอบ zyx â6â2â4 ++     

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

 

1.9  ขนาดเวกเตอรและเวกเตอรหน่ึงหนวย 
 

1.9.1  ขนาด (Magnitude) หรือคาสัมบูรณ (Absolute value) ของเวกเตอร 
 

ใชสัญลักษณ  A


  หรือ  A    
 

  2
z

2
y

2
x AAAAA ++==


   (1.27) 

   

1.9.2  เวกเตอรหน่ึงหนวย (Unit  Vector) 
 

เวกเตอรหน่ึงหนวยในทศิทางของ A


   มีนิยามเปน 
 

  
2
z

2
y

2
x

zzyyxx
A

AAA

âAâAâA
A
Aâ

++

++
== 



   (1.28) 

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

ตัวอยางท่ี 1.12    A


  เปนเวกเตอรในระบบพิกัดฉากโดยที่  zyx â6âz6âxy3A −+=


  จงหา 

ก)  ขนาดของ A


 ที่จุด )1,1,2(P −  
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ข)  เวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวทศิทางของ A


   ที่จุด )1,1,2(P −  
 

ก)  ขนาดของ A


 ที่จุด )1,1,2(P −          

)1,1,2(P −

วิธีทํา 

 ที่จุด   

 

  â)1(6â)1)(2(3A xP +−=


 
 

         zyx â6â6â6 −+−=  

ขนาดของ A


 ที่จุด )1,1,2(P −  

  222
P )6(6)6(A −++−=


 

 

           363636 ++=  
 

           108=  
 

        =   10.39  

ตอบ

A


   10.39 

 

ข)  เวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวทศิทางของ    ที่จุด )1,1,2(P −  

A


วิธีทํา 

เวกเตอรหน่ึงหนวยในแนวทศิทางของ    ที่จุด )1,1,2(P −  

 
P

P
PA A

Aâ 


 =  

 

           
108

â6â6â6 zyx −+−
=  

 

           
36

â6â6â6 zyx −+−
=  

 

           zyx â
3

1â
3

1â
3

1
−+−=  

 

ตอบ zyx â
3

1â
3

1â
3

1
−+−    

___________________________________________________ 
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_________________________________________________ 
 

แบบฝกหัดหนวยท่ี  1 
 

1.  ปริมาณเวกเตอรแตกตางจากปริมาณสเกลลารอยางไร 

2.  กาํหนด  zyx â4â5â6A −+=


 จงหาสวนประกอบเชิงสเกลารและเชิงเวกเตอรของ A
  

3.  กําหนด  zyx â3â5â2A −+=


 และ  zyx â2â4âB −+−=


 จงคํานวณหา  
     ก)  BA


+   

   ข)  AB


+  
     ค)  BA


−  

     ง)  AB


−  
     จ)  )BA(

5
1 

+  

4.  กาํหนด  zyx â3â5â2A −+=


 และ  zyx â2â4âB −+−=


  

     ก)  จงคํานวณหา  BA

⋅  และ AB


⋅  

     ข)   จงคํานวณหา BA


×  และ AB


×  
     ค)   จงคํานวณหา  สวนประกอบชนิดสเกลารของ A


 ในทิศทางของ B


 

     ง)   จงคํานวณหา  สวนประกอบชนิดเวกเตอรของ A


 ในทิศทางของ B


 

     จ)   จงคาํนวณหาขนาดและเวกเตอรหน่ึงหนวยของ A
  

5.  สนามสเกลารแตกตางจากสนามเวกเตอรอยางไร 
 

 
 


	การหารเวกเตอร์ด้วยสเกลาร์

