
การเคลื่อนที่แบบหมุน (Rotation) 
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 ปริมาณทีเ่กีย่วข้องกบัการเคลือ่นทีแ่บบหมุน 
 ความสัมพนัธ์เชิงเส้นและเชิงมุม 
 สมการการเคลือ่นทีแ่บบหมุน 

 ทอร์ก 
 การ cross vector 

 โมเมนความเฉ่ือยรอบแกนหมุน 
 โมเมนตัมเชิงมุม 
 กฎการอนุรักษ์โมเมนตัมเชิงมุม 

 พลงังานจลน์ของการหมุน 
 การกลิง้ 



การเคลื่อนที่แบบหมุน 

www.dekphysics.com 

การหมุน : เป็นการเคลือ่นที่รอบแกน 
แกนน้ันอาจจะตรึงอยู่กบัที ่เช่น การหมุนของวตัถุแข็งเกร็งหรือใบพดัลม   
แกนน้ันมีการเคลือ่นที่แบบเลือ่นไปด้วย เช่น  การกลิง้วตัถุทรงกลมลงพืน้เอยีง 



ปริมาณการเคลื่อนที่แบบหมุน 
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ใบพดัหมุนท าให้จุด A เคลือ่นที่แบบวงกลม การเคลือ่นที่แบบวงกลม 
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การใช้กฎมือขวาหาทิศ 
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 : ต  าแหน่งเชิงมุม (angular position) 
 : การกระจดัเชิงมุม(angular displacement) 
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
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“ทศิความเร็วเชิงมุม ดูจากทศิการกระจัดเชิงมุม” 

ทศิการหมุน 

ทศิความเร็วเชิงมุม 

ทศิการหมุน 

ทศิการกระจัด 

ทิศการกระจัดเชิงมุม.mp4


การใช้กฎมือขวาหาทิศความเร่งเชิงมุม 
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“ก าลงัหมุนเร็วขึน้” “ก าลงัหมุนช้าลง” 

“ความเร็วและความเร่งเชิงมุมทศิเดยีวกนั” “ความเร็วและความเร่งเชิงมุมทศิตรงข้าม” 



ปริมาณเชิงเส้นและปริมาณเชิงมุม 
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ทอร์ก (Torque) 
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การ cross vector  เป็น ผลคูณเวกเตอร์ของเวกเตอร์ ให้ผลลพัธ์เป็น ปริมาณเวกเตอร์  

สัญลกัษณ์              แทนผลคูณเวกเตอร์ของเวกเตอร์        และ         A


B


BA




0 180มุมระหวา่งเวกเตอร์ทั้งสองคือ        ตอ้งมีค่าระหวา่ง       ถึง         เสมอ     
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นิยามผลคูณเวกเตอร์            เวกเตอร์ทั้งสองน้ีจะอยูใ่นระนาบหน่ึง  
โดยผลคูณเวกเตอร์ใหเ้ป็นเวกเตอร์       ท่ีมีทิศตั้งฉากกบัระนาบน้ี ตั้งฉากทั้ง     และ 
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C
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A
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B
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BAC
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ขนาดของผลคูณเวกเตอร์ 

ถา้      และ       ขนานกนั         หรือสวนทางกนั            จะได ้C = 0 A


B


“ ผลคูณเวกเตอร์ของเวกเตอร์ท่ีขนานกนัเป็นศนูยเ์สมอ” 

“ ทิศของหวัแม่โป้งแทนทิศของ           ”  ส่วนน้ิวทั้งส่ีแทนทิศการหมุน BA




“ เรียกว่า กฏมือขวา ” 
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ทอร์ก 
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แรงใดมีแนวโน้มทีจ่ะคลายเกลยีวสลกัแน่นได้มากสุด ? 

a
F

b
F

c
F

“มทีอร์กมากสุดเพราะแขนของคานมขีนาดมากสุด” 
“มทีอร์กน้อยเพราะแขนของคานมขีนาดน้อย” 

“มทีอร์กเป็นศูนย์เพราะแนวแรงผ่านจุดอ้างองิ ไม่หมุน” 

ปริมาณทีใ่ช้วดัแนวโน้มทีแ่รงท าให้เกดิการเคลือ่นทีแ่บบหมุนว่า “ทอร์ก” 

 นักฟิสิกส์ใช้ค าว่า “ทอร์ก” ขณะทีว่ศิวกรมักใช้ว่า “โมเมนต์” 

 *** การเรียกทอร์กต้องบอกว่า ทอร์กของแรง F เทยีบหรือรอบจุดใดด้วย เช่น รอบจุด O 



การใช้กฏมือขวาเพื่อหาทิศของทอร์ก 
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วงแหวนหมุนในระนาบ XY รอบแกนหมุน Z 

“ ทอร์ก ที่กระท าต่อมวล m มีค่าเท่ากบั ผลคูณแบบเวกเตอร์ของแรงกบัการกระจัดที่วดัจากจุดหมุน” 

Fr


  sinrF

กฏมือขวาเพื่อแสดงทิศของทอร์ก.mp4


ทอร์กและโมเมนต์ความเฉื่อย 
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สมการเวกเตอร์ของทอร์ก 
สมการขนาดของทอร์ก 

I :  โมเมนตค์วามเฉ่ือย (moment of inertia)  




I
“ทอร์กและความเร่งเชิงมุมมทีศิเดยีวกนั” 





โมเมนความเฉื่อยรอบแกนหมุน 
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ความยาวรัศมีมากต้านการหมุนมากมีความเฉ่ือยมาก  

ในทางฟิสิกส์มปีริมาณทีใ่ช้บอกความเฉ่ือยในการหมุนเรียกว่า “ โมเมนความเฉ่ือย” 
มวลมากต้านการหมุนมากมีความเฉ่ือยมาก  

ความแตกต่างของโมเมนต์ความเฉื่อย.mp4


โมเมนความเฉื่อย (moment of inertia) 
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“ โมเมนความเฉ่ือยของมวลสามช้ิน” 
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“ โมเมนความเฉ่ือยของมวลหลายช้ิน” 



โมเมนความเฉื่อยรูปทรงต่างๆ รอบแกนหมุนสมมาตร 
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กลมตัน กลมกลวง กระบอกกลวงบาง กระบอกตนั กระบอกกลวง 

แท่งวตัถุเลก็ แท่งวตัถุเลก็ (แกนหมุนปลาย) แผ่นส่ีเหลีย่ม แผ่นส่ีเหลีย่ม (แกนตามขอบ) 



ทฤษฏีแกนขนาน 
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แท่งวตัถุเลก็ (แกนหมุนทีป่ลาย) 

วตัถุใดๆ ไม่ได้มโีมเมนต์ความเฉ่ือยเพยีงค่าเดยีว จริงๆ มหีลายค่าเพราะมแีกนทีว่ัตถุหมุนรอบ 
ได้มากมายหลายแกน  หากจะหาค่าโมเมนต์ความเฉ่ือยของการหมุนของวัตถุใดๆ รอบแกนใดๆ  
โดยแกนหมุนทั้งสองจะต้องขนานกนัเรียกว่า  “ ทฤษฏีแกนขนาน ”  
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: โมเมนตค์วามเฉ่ือยรอบแกนใดๆ 

: โมเมนตค์วามเฉ่ือยรอบแกนผา่นจุด CM 

: มวลของวตัถุ 
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โมเมนตัมเชิงมุม 
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การหมุนของวตัถุรอบแกน Z 
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: โมเมนตมัเชิงเส้นในแนวเส้นสัมผสั 

: ความเร็วเชิงเส้นในแนวเส้นสัมผสั 
: มวล 

ความสัมพนัธ์แบบเวกเตอร์ ตามกฎมอืขวา 
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การหมุนของวัตถุรอบแกน z.mp4


โมเมนตัมเชิงมุมและทอร์ก 
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สมการโมเมนตัมเชิงมุมทีเ่ป็นเวกเตอร์ 
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สมการของทอร์ก 
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กฎการอนุรักษ์โมเมนตัมเชิงมุม 
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ถ้าทอร์กหรือผลรวมทอร์กเน่ืองจากแรงภายนอกทีก่ระท ากบัวตัถุที่ก าลงัหมุนเท่ากบัศูนย์ 
ท าให้โมเมนตมัของวตัถุมค่ีาคงตัว เรียก “ กฎการอนุรักษ์โมเมนตัมเชิงมุม ” 
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พลังงานจลน์ของการหมุน 
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งาน พลังงานและก าลังในการหมุน 
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ทฤษฎีบทงาน-พลงัาน 
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การเคลื่อนที่แบบกลิ้ง 
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การเคลือ่นทีท่ั้งแบบเลือ่นทีแ่ละแบบหมุนไปด้วย เรียกว่า การกลิง้(Rolling motion) 

พลงังานจลน์การกลิง้ = เลือ่นที ่+ หมุน 

หมุน 

เลือ่นที ่

22

2
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2

1


cmcmk
ImvE 

cm
v : ความเร็วของจุดศนูยก์ลางมวล 

cm
I : โมเมนตค์วามเฉ่ือยเทียบแกน CM 



การหมุนของวัตถุรอบแกนซึ่งเคลื่อนที่ 
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Slipping (การไถล) 
Rolling (การกลิง้แบบไม่ไถล) 

Rolling (การกลิง้แบบไม่ไถล) : เป็นธรรมดาส าหรับรถยนต์ Rv
cm



ถ้ารถไถลไปบนน า้แข็งล้อจะหมุนเร็วมาก ส่งผลให้  Rv
cm



ถ้าคนขับรถเบรกจนท าให้ล้อรถไถล ล้อจะหมุนช้าเกนิไป Rv
cm



การกลิง้ : จุดศูนย์กลางมวลจะเดนิทางเป็นเส้นตรง แต่จุดบนขอบวตัถุเป็น cycloid  
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ปริมาณเชิงเส้น ปริมาณเชิงมุม 
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