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Abstract 

 
In this paper we presents how parametric cubic 

splines curves used in designing a two – dimensional 

shape. A cubic splines is used to design a simple 

aerofoil shape. The mathematics is shown and the 

shape presented by Geometer’s Sketchpad. The effect 

of varying parameters is established in this method. 
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บทคัดย่อ 
 

งานวิจัยนีเ้ป็นการศึกษาการออกแบบในสอง มิติ โดยใช้
พารามิเตอร์ท่ีต่างกันส าหรับเส้นโค้งก าลังสาม ในการ
ออกแบบรูปเคร่ืองบิน โดยในแนวคิดทางคณิตศาสตร์และ
แสดงผลการออกแบบโดยใ ช้โปรแกรมส ำรวจ เ ชิ ง
คณิตศำสตร์ เรขำคณิตพลวัต เม่ือก ำหนดพำรำมิเตอร์ท่ี
ต่ำงกันกับเส้นโค้งก ำลงัสำม 

 

ค ำส ำคญั   โปรแกรมส ำรวจเชิงคณิตศำสตร์ เรขำคณิตพลวตั 
พำรำมิเตอร์  เสน้โคง้ก ำลงัสำม 

 

 
 

1. บทน ำ 
การวิจัย น้ี เ ป็นการพิจารณาเส้นโค้งก าลังสามทาง

คณิตศาสต ร์  ด้วยการออกแบบกราฟ ห รือภาพจาก
คอมพิวเตอร์ท่ีเป็นกราฟเส้น ซ่ึงเป็นการประยกุตอ์ย่างง่ายๆ
ในระบบ 2 มิติ จากการประมาณค่าในช่วงก าลงัสาม พบว่า 

ในปี ค.ศ. 1959 โดยนกัวิจยัคณิตศาสตร์ Paul de Casteljau 

และปี ค.ศ. 1962   Pierre Bezier ได้พฒันาเส้นโคง้ซ่ึง
ประกอบในแบบออกแบบภาพดว้ยคอมพิวเตอร์ หรือ CAD 

ของ Citroen และ Renault  ซ่ึงเหมือนกบัโคง้ Bezier  ซ่ึง
อาจพฒันาจากระบบ de Casteljau ท่ีแสดงอนุพนัธ์อนัดบั
สามของโคง้ Bezier   ต่อมาในปี ค.ศ. 2003 โดย J.A.R. 

Stone ไดศึ้กษาเส้นโคง้ก าลงัสามและเส้นโคง้ของ Bezier 

ทางคณิตศาสตร์ โดยแสดงผลดว้ยกราฟจากการใชโ้ปรแกรม
ส าเร็จรูป Excel ในเส้นโคง้ก าลงัสาม  ปัญหางานวิจัยน้ี 
ผูว้ิจยัสนใจเน่ืองจากการเลือกพารามิเตอร์ท่ีซบัซ้อน เพื่อให้
ได้มาซ่ึงกราฟต่างๆท่ีน่าสนใจ จากการออกแบบด้วย
คอมพิวเตอร์ดว้ยโปรแกรมส ารวจเชิงคณิตศาสตร์ เรขาคณิต
พลวตั 

 

2. พำรำมิเตอร์เส้นโค้งก ำลงัสำม 
พิจารณาเสน้โคง้เรียบระหวา่งจุด 0 0( , )x y กบั 1 1( , )x y

ในการพิจารณาพารามิเตอร์เสน้โคง้ก าลงัสาม  
เม่ือก าหนดให ้ 

3 2x at bt ct d     
3 2y t t t        

 

โดย ,x y  เป็นพิกดัของจุดบนเสน้โคง้  
และ t  เป็นพารามิเตอร์เวลา (0 1)t   

เสน้โคง้มีความต่อเน่ือง ณ จุดเร่ิมตน้ 0 0( , ), 0x y t  และ

จุดส้ินสุด 1 1( , ), 1x y t   เม่ือค่า ,
dx dy

dt dt
 เป็นค่าความเร็ว

ของวตัถุท่ีเคล่ือนท่ีตลอดเสน้โคง้ในแนวแกนนอนและแกน
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ตั้ง ท่ีจุดเร่ิมตน้และจุดส้ินสุดซ่ึงหาค่าได ้ โดยท่ี , , , ,a b c d  
, ,   และ เป็นค่าคงท่ี  
พิจารณาตวัอย่าง การเลือกพารามิเตอร์ในการสร้างเส้น

โค้งก าลงัสามระหว่างจุด (1,1) ถึงจุด (4,3) เม่ือความชัน
ของเส้นโคง้เป็น 0  ท่ีจุด (1,1) และเส้นสัมผสัแกนตั้งเป็น
อนันต์ท่ีจุด (4,3) เม่ือก าหนดเส้นโคง้ก าลังสามตลอดจุด
สองจุด ดงัน้ี 

          3 2 ,x at bt ct d      (0 1)t   

      3 2y t t t        
 

ท่ีจุดเร่ิมตน้ 1, 1x y   และ 0t   แลว้ 1d    

และ ความชนัเป็น 0  เน่ืองจาก  /

/

dy dy dt

dx dx dt
   

ดงันั้น 0
dy

dt
  ท่ี 0t   โดยท่ี  0

dx

dt
  

ส าหรับ  1
dx

dt
   ท่ี 0t   

อนุพนัธ์ถูกก าหนดโดย 
 

23 2
dx

at bt c
dt

    

23 2
dy

t t
dt

      

 

เม่ือ 1
dx

dt
  ท่ี 0t   จะได ้ 1c   

และ  0
dy

dt
  ท่ี 0t   จะได ้ 0   

ท่ีจุดส้ินสุดของส่วนโคง้ เม่ือ 4, 4x y    และ  1t 

ดงันั้น   
 2 (1)a b   

2 (2)    

พิจารณาท่ี   0, 1
dx dy

dt dt
   ท่ี  1t   

ซ่ึง  dy

dx
  ท่ี 1t   เม่ือ 0

dy

dt
  แลว้ เลือก  

0
dx

dt
   ท่ี 1t    

 

จะได ้                                 3 2 1 (3)a b    

1
dy

dt
   ท่ี 1t    

 

จะได ้                                  3 2 1 (4)     
จากสมการ (1),(2),(3)  และ (4)  

ให ้ 5, 7, 3a b       และ 5   
พารามิเตอร์เสน้โคง้ก าลงัสาม จะได ้

 
3 25 7 1,x t t t       (0 1)t   

 3 23 5 1y t t     
 

ส าหรับส่วนโคง้จาก (1,1)  ถึง (4,3)  และเสน้โคง้ แสดง
ในรูปท่ี 1 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่1 
 

สมมติการกระท าซ ้ าในตวัอยา่งท่ี 1 

แต่ 10
dx

dt
   ท่ี  0t   และ 5

dy

dt
   ท่ี 1t   

เสน้โคง้ก าลงัสาม แทนดว้ย 
3 216 29 10 1,x t t t       (0 1)t   

          3 29 11 1y t t     
เสน้โคง้ดงัรูปท่ี  2 
 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

รูปที ่2 
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การเลือกค่าสุดทา้ยของอนุพนัธ์เปล่ียนแปลงรูปของโคง้ 
แต่ยงัผ่านไปถึงจุดสุดทา้ย ซ่ึงเป็นการเสนอทางท่ีเป็นไปได้
ของรูปการออกแบบ โดยทั่วไปพารามิเตอร์เส้นโคง้ก าลงั
สาม การแทนท่ีของเส้นโคง้ร่วมระหวา่งจุด 

0 0( , )x y และ 

1 1( , )x y  ด้วย   
0 0,

dx dy
u v

dt dt
   ท่ี จุด

0 0( , )x y และ  

1 1,
dx dy

u v
dt dt

  ท่ีจุด 1 1( , )x y   คือ 
 

 

 

3

0 1 0 1

2

1 0 0 1 0 0

2( )

3( ) 2 (5)

x x x u u t

x x u u t u t x

   

    

 

 

3

0 1 0 1

2

1 0 0 1 0 0

2( )

3( ) 2 (6)

y y y v v t

y y v v t v t y

   

    

 

3.  ตัวอย่ำงกำรออกแบบ 

พิจำรณำตวัอยำ่งรูปเคร่ืองบิน ดงัรูปท่ี 3 
 

 
 

รูปที ่3 
 

ก ำหนดใหเ้สน้สมัผสัในแนวด่ิงท่ีจุด (0,0)O และแนวนอน
ท่ีจุด ,A B  เส้นสัมผสั  ,AC BC เท่ำกบั 1   ท่ีจุด C จุด 

(1,2), (6, 1), (1,2 )A C B L  เ ม่ื อ L  เ ป็นค่ ำผลต่ ำง
ส ำหรับแต่ละรูปและนิยำม ดงัน้ี  

0.1L    จ ำนวนของตวัอกัษรในนำมสกุล+(จ ำนวนวนั
เกิด) mod7  3  

เม่ือก ำหนดให ้ 3.6L   และ (2, 1.6)B   
ซ่ึ ง ก ำหนดให้ พ ำ ร ำ มิ เ ตอ ร์ เ ส้ น โ ค้ง ก ำ ลัง ส ำม เ ป็ น 

, ,OA AC OB   และ BC  
 

4.  กำรออกแบบพำรำมิเตอร์ก ำลงัสำม 

สมมติเสน้โคง้ ดงัน้ี 

1 10: ( ); 0,
dx dy

OA y S x v
dt dt

    ท่ี ,O  

 และ 
11, 0

dx dy
u

dt dt
   ท่ี (1,2)A  

 

2 20: ( ); , 0
dx dy

AC y S x u
dt dt

    ท่ี ,A  

 และ 21 21,
dx dy

u v
dt dt

   ท่ี C  
 

3 30: ( ); 0,
dx dy

OB y S x v
dt dt

    ท่ี ,O  

 และ 31, 0
dx dy

u
dt dt

   ท่ี B  
 

4 40: ( ); , 0
dx dy

BC y S x u
dt dt

    ท่ี ,B  

 และ 41 41,
dx dy

u v
dt dt

   ท่ี C  
 

เง่ือนไขส ำหรับเส้นโคง้เรียบร่วมกันของ 1S ไป 2S ท่ี A

และ  3S ไป 4S ท่ี B  โดย  11 20 31 40,u u u u   ควำม
เหมำะสม ส ำหรับเส้นสัมผสัและเง่ือนไขรูปแบบท่ี  C  โดย  

21 21 41 41 21 21, , , 0u v u v u v      ก าร รับรอง เส้น
โค้งทางขวาท่ี O  ก าหนดให้ 10 300, 0v v   และจาก
การพิจารณาของรูปการออกแบบ 10 30v v   ดังนั้น
พารา มิ เตอ ร์ ท่ี ส าคัญทั้ ง  4  ซ่ึ งควบคุม รูป ร่ า ง  ได้แ ก่ 

10 11 21, ,v u u  และ 41u   เส้นโคง้ทั้ง 4 ง่ายท่ีจะถูกพิจารณา
จากสมการ (5)  และ (6) และด าเนินการแสดงกราฟดว้ย 
GSP รูปท่ี 4 แสดงบางรูปร่าง ซ่ึงรูปร่างดา้นหนา้ถูกก าหนด
ดว้ย 10v   รูปดา้นหลงัถูกก าหนดดว้ย 21 41,u u  และ เช่ือม
กนัท่ี A  และ B   ดว้ย  11u  เช่น ค่าพารามิเตอร์เพ่ิมข้ึน 
ดงันั้นรูปจะไดมุ้มเลก็ และรูปทรงกลมใหญ่  
 

5.  ผลกำรทดลอง 
การ เ ลือกค่ าพารา มิ เตอ ร์พบว่า น่ าสนใจ  ส าห รับ

คณิตศาสตร์ในรูปภาพต่างๆท่ีได ้
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รูปที ่4 
 

 

 

 

 

 

 

6.  บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
  กราฟจากการออกแบบด้วยคอมพิวเตอร์แสดงการ
ประยุกต์ทางคณิตศาสตร์ได้เ ป็นอย่างดีในการทดลอง 
ส าหรับตัวอย่างท่ีได้ใช้การพิจารณา การด าเนินการโดย
โปรแกรมส ารวจเชิงคณิตศาสตร์ เรขาพลวตั (GSP) ซ่ึงเนน้
ความส าคญัของคณิตศาสตร์และอธิบายความหมายต่างๆทาง
คณิตศาสตร์จากกราฟ สามารถใชใ้นการออกแบบ หรือ
ท านาย เม่ือเลือกค่าพารามิเตอร์ท่ีแตกต่างกนั  
 

7.  เอกสำรอ้ำงองิ 

 
[1] P. Cooley, “ The Essence of Computer Graphics”, 

Prentice Hall, New Jersey, 2001. 

 

[2] P. A. Egerton and W.S. Hall, “Computer Graphics: 

Mathematical First Steps”, Prentice Hall, New Jersey, 

1998. 

 

[3] F.S.Jr. Hill,“Computer Graphics using OpenGL”, 

Prentice Hall, New Jersey. 

 

[4] A.R. Stone, “Teaching Mathematics and Its 

Applications”, Journal, 24(4), 2005, pp. 192-212. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


