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ว ัตถ ุ แ ถ ะ ก อ ไ ส

ว ัต ถ ุ(Object) เป ็น ต ัว แ ป ร ค ล า ส  ม ีล ัก ษ ณ ะ เ ป ็น โ ม ล ูถ ท ี ่ป ร ะ ก อ บ ด ้ว ย ต ัว แ ป ร ช น ิด 1ข ้อ ม ูล ต ่า งๆ  

ท ี ่ส ัม พ ัน ธ ์ก ัน  แ ล ะ พ ิง ก ์ช ัน ต ่า ง ๆ

ค ล า ส (C la s s  ) จ ะ ห ่อ ห ุ ้ม ข ้อ ม ูล แ ล ะ ฟ ิง ก ์ข ัน ไ ว ้ร ว ม ก ัน ส า ม า ร ถ ฟ ้อ ง ก ัน ส ่ว น อ ื ่น ๆ ข อ ง  

โ ป ร แ ก ร ม ไ ม ่ใ ห ้เข ้า ถ ึง ต ัว แ ป ร ช น ิด ห ้อ ง ถ ิ ่น (Local Variable) ภ า ย ใ น ค ล า ส ไ ด ้ ค ล า ส ส า ม า ร ถ ม ีว ัต ถ ุอ ย ู ่  

1 ว ัตถ ุ ห ร ือ ม า ก ก ว ่า ไ ด ้

โ ด ย ท ั ่ว ไ ป  ท ุก ๆ ว ัต ถ ุแ ล ะ ท ุก ๆ ค ล า ส  จ ะ ป ร ะ ก อ บ ด ้ว ย  3 ส ่ว น ค ือ  ช ื ่อว ัตถ ุ ห ร ือ ช ื ่อ ค ล า ส ,  

แ อ ต ท ร ิบ ิว ส ์แ ล ะ พ ฤ ต ิก ร ร ม  ส า ม า ร ถ แ ท น ว ัต ถ ุ แ ล ะ ค ล า ส ด ้ว ย ส ัญ ญ ล ัก ษ ณ ์ด ัง ร ูป ท ี ่  ก . I  (ก .)  แ ล ะ ร ูป  

ที่ ก . 1 (ข.) ต า ม ล ำ ด ับ

ใ น ภ า ค ผ น ว ก  ก .  น ีจ ะ ก ล ่า ว ถ ึง แ น ว ค ิด เ ช ิง ว ัต ถ ู( O b je c t  O r ie n te d  C o n c e p t )  ข อ ง ก า ร ส ร ้า ง ก า ร

จ ิน ต ท ัศ น ์ท ี ่พ ัฒ น า ข ึน  เ พ ื ่อ ใ ห ้เ ข ้า ใ จ ใ น ว ิจ ีก า ร  แ ล ะ ข ัน ต อ น เ ช ิง ว ัต ถ ุ

f r  , - สุสุ
ซือวัตถุ 

แอตทรปีวส์ 

พฤตแรรม
I S  ะ - ' . . - S v

(ก.) (ข.)

ฑ ูเท ี่ ก.I ภาพแทนวัตถุ และคลาส (ก.) วัตถุ (ข.) กทาส

แอตทริบิวส์ พิจารณาจากสถานะ คุณภาพ การปรากฏตัว ของวัตถุนันๆ ถูกกำหนดข้ึนมา 

โดยตัวแปร อาจกำหนดให้เป็นตัวแปรประเภทท้องถ่ิน หรือตัวแปรประเภททั่วไป

พฤติกรรม คือการท่ีวัตถุสามารถทำส่ิงต่างๆให้ตัวมันเอง หรือมีสิ่งต่างๆที่,ทำให้มัน การ 

กำหนดพฤติกรรมของวัตถุ ท่านต้องสร้างพิงก์ชันเพ่ือจะดำเนินการใดๆบนวัตถุของคลาสนัน แต่จะ 

ต้องกำหนดไว้ภายในคลาส

จากระบบท่ีพัฒนาสามารถนิยามวัตถุ และคลาสได้ตังนิ

•  นิยามคลาสที่ใช้จัดการการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉลี่ยของการนิ,บเลขฐาน 

สอง ในแบบโต้ตอบได้ ตังรูปท่ี ก.2

•  นิยามคลาสท่ีใข้จัดการการจินตทัศน์การวิเคราะห์กรณีร้ายแรงสุด กรณีเฉล่ีย และแบบ 

ถัวเฉล่ียของการนับเลขฐานสอง ในแบบที่โด้ตอบไม่ได้ ตังรูปท่ี ก.3

•  นิยามคลาสที่ใช้จัดการการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ีย1ของตารางไดนามิกดัง 

รูปท่ี ก.4

r  J ..... สุ
ซอคลาส 

แอตทริบิวส์ 

พถุติกn u
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/  \
Class : Binary

increBullon
clearBullon
label
choice
workPanel
cosIPanel
oulpuIPanel
aclual_cosl
potential
amortized_cosl
number_bit_1
number_bil~0
speed
equation
graph

Handle_each
Paint
Aclion

j l  เท ท.2 คทาสทใช้จ ัดการการจินดาากนัการวเคราะนถัวเฉลย'ของการนับเลขฐานสอง

/  \
Class : Binary 1

playButlon
clearBullon
label
choice
workPanel
cosIPanel
oulpuIPanel
aclual_cosl
polenlTal
amortized_cost
worsl_cosT
average_cosl
number_bil_1
n u m b e r ji i l j)
speed
oqualion
graph

Handlo_each
Paint
Aclion

รูใ)ที่ ก..ไ คลาสทใช ้จ ัดการก!5จันตนักนัการวิเกราะนกรถั!ร ้ายแรงสุด กรณ ีเกล ี่ยและถ ัวเฉล ี่ขขชงการน ับ เลขฐ111ศอง

Class : Dynamic Class : Dataarray

insertBu lton size
dele leB ullon ทบm data
c learBullon actual cosl
label potential
choice
panel
image sets io t
speed drawSlot
actual cost paint
potential update
am ortized cost drawField

num ber dala insert
size delete
graph clear

setSpeed

Handle move

. y V . _______________________J
(ก.) ('ข.)

51เท ก.ง คลาสทใช ้จ ัดm 3 การจ ิแตน ักน ัการวเกราะนัแนนถัวเฉลี่ยของตารางไดนามก  
(ก.) ในส่วนการดำเน ันงานต ่างๆบนตารางไดนามก (•ข.) ในส่วนการจัดการเก ี่ยวถันตาราง
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•  น ิย า ม ค ล า ส ท ี ่ใ ช ้จ ัด ก า ร ก า ร จ ิน ต ท ัศ น ์ก า ร ว ิเค ร า ะ ห ์แ บ บ ถ ัว เฉ ล ี ่ย ข อ ง ไ บ โ น เม ีย ล  ร ีพ  ดัง 

ร ูปท ี ่  ก .5

(  ....... ' นิ
Class : BinoInDel

r  ....... "\
Class : BinoMerge

de le leB u llon
inserlB u lto ri
c learBu llon
label
choice
leslfie ld
workPanel
costPanel
ou lpu lP anel
ball_pict
speed
actua l_cost
potential
am ortized_cost
กนทาb e M re e
num ber_node
inserl_va lue
heap
equation
graph

Action
Random Num ber 
InitValue 
Insert 
C lear 

I Delete
V . ____________ __________ y

m ergeButlon
o kB u tlo n l
okButton2
clearBu llon
label
choice
checkbox
workpanel
costpanel
outputpanel
ball_pict
speed
actua l_cost
potential
amort ized_cost
num ber_tree
num ber_node
heap
equation
graph

Paint
Action
InitValue
Set
Clear
M erge

V J

r  ... ทุ
C la ss  : B inheap

aclua l_cost
potentia l
s m a lle s ljn d e x
tree
speed

G et_speed
Return_actua l
Return~potential
Return~m in
Draw_heap
Insert
Merge
Extract_m in
Clear
Draw

V  J

C la s s  : B intree
data
Isib
rsib
fchild
rank

Relu rn_fch ild
R e tu rn js ib
Return_rsib
R eturn_rank
Return_data
C lear_ch ild
M arge
Draw_tree
Draw~ball
D raw~node
Draw _red_node
Draw _gre_node

(ก.) ก).) (ก.) (ง.)
รูปที่ ก.5 กถาสที่ไชร'ดการทาร?นตทัศน์กา5ว1กรงะท์แบนถัวเฉลี่ยของไนโนฌีขล เพ

(ก.) ไนส่วนของการดำ(ท ันงานการแทรก และการลน (ข.) ไนส่วนของการดำเท ันงานการรวม
(ค.) ในส่วนการจัดการของเพ (ง.) ในส ่วนการจ ัดการของต ้นไม ้

•  นิยามคลาสท่ีใช้จัดการการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ียของเลข่ี ไบโนเมียล 

รีพ ดังรูปท่ี ก.6

•  นิยามคลาสท่ีใช้จัดการการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ียของฟิโบนักช่ีรีพ ดัง 

รูปท่ี ก.7

•  นิยามคลาสท่ีใช้จัดการการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ียของสคริวรีพ ดังรูปท่ี 

ก.8

•  นิยามคลาสท่ีใช้จัดการส่วนของโหนด ในทุกๆโครงสร้าง1ข้อมูลรีพของการจินตทัศน์ 

การวิเคราะห์ถัวเฉล่ียท่ีพัฒนา ดังรูปท่ี ก.9

•  นิยามคลาสท่ีใช้จัดการส่วนของกราฟ ในทุกโครงสร้างข้อมูลของการจินตทัศน์การ 

วิเคราะห์แบนถัวเฉล่ียท่ีพัฒนา ดังรูปท่ี ก.10

•  นิยามคคาสท่ีใช้จัดการส่วนของการเปล่ียนสูตรการคิดพลังงานศักย์ ในทุกโครงสร้าง 

ข้อมูลของการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ียท่ีพัฒนา ดังรูปท่ี ก.1 1

การสืบทอดคถาส
การสืบทอดคลาส เป็นแนวคิดท่ีสำคัญในการเขียนโปรแกรมแบบเชิงวัตถุจะมีผลโดยตรง



r  ■'N
C lass : LazylnD el

deleleBullon
inscrtBullon
clearBullon
label
choice
leslfield
workPanel
coslPanel
oulputPanel
ball_picl
speed
aclual_cosl
potential
nmorlized_cosl
numberirce
num borjiode
mserl_value
heap
equation
graph

Paint
Action
RandoniNumber
InitValue
Insert
Clear
DeleteV ______ J

(  A
Class : LazyMerge

mergeBullon
okBullonl
okBullon2
clearBullon
label
choice
checkbox
workpanel
coslpanel
oulpulpanel
ball_picl
speed
aclualcosl
polenlial
amorlized_cosl
numbertree
number~node
heap
equation
graph

Painl
Aclion
InitValue
Sel
Clear

f  -V
Class : Lazyheap

actual_cost
polenlial
smallesljndex
Iree
speed
Gel_speed
Return_actual
Relurn~potenlial
Return Jilin
Draw_heap
Insert
Merge
Extract_min
Clear
Draw

V ____________ '

r  '\
Class : Bintree

data
Isib
rsib
(child
rank
Return_fchild
Relurnjsib
Rolurn_rsib
Return_rank
Return_data
Clear_child
Merge
Draw_lree
Draw_ball
Draw_node
Draw_red_node
Draw_gre_node I

J

(ท) เข.) (ก.) (-5.)

3ปท ท.6 กกาสทใช้ขัดการการจนตนํส่นัก 13 วเกร 1ะ 1m m แาวเทส่นแซง (ถซ่ี ไ แ liu îion  n il 

(ท.)1แส ่วแขอาทา3ดํ แน่นง 111ก 13แทรก แทะท13กแ (ข.) ในส่วน-ของการดำเน่นงฑเโทร3วน 

(ค.) ในส่วนท13ขัตกา3ขอ1 an (ง.)ในส่านเฑ5ขัดท)รขกงตนไม้

C lass : Fibo

deleleBullon
insertButlon
clearBullon
label
choice
testfield
workPanel
coslPanel
outpulPanel
ba llp ic l
speed
actual_cost
potential
amortizedcost
ทนทา ber_trëe
number~mnode
insert_value
heap
equation
graph

Paint
Action
RandoniNumber
InitValue
Insert
Clear
Delete
DecronseKey

V )

f  I
Class : FiboComb j
—- —— I
mergeBullon 
deleleBullon 
inserlBulton 
clearBullon 
decreaseBullon 
label 
choice 
checkbox 

j workpanel 
coslpanel 
oulpulpanel 
ball_picl 
speed 
aclual_cosl 
polenlial 
amorlized_cosl 
number_lree 
ทนทาber~mnode 
heap 
equation 
graph

Painl
Aclion
InitValue
Sel
Clear
Merge

f  >1
Class : Fiboani

heap_pointer
node
mark_node
speed

Get_speed
Ref/ootCount
RefnodeCount
RetjnarkCounl
AddMember
GetJeft
Gel~minNode
Insert
Remove
Merge
Exlract_min
Clear
DecreaseKey
Cut
Cascading
Union
FibHeapLink
Consolidate
ChildMember
FindKey
FindNode
Drnwllnnp

V ______ J

(ท.) (ข.) (ก.)

J liri ท.7 กถาm i l ช้ขัค1แ3ก13?นตทัศน์การวเ.กร เะน ั111)1)ถ้าพ)ทยา!อง ขัใใบนักซี่เพ 

(ก.) ในส่วนข'ชงท13ตํ แน่นง11เทารนแรทแกะก1รลน(ข.) ในส่วนขโ)งก13ดํ แน่นงานก133วน(ก.) ในส่วนการขัดก13ของเพ
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(  ไC lass : S kew InD e l

deleleButton
insertButton
clearButton
label
choice
testfield
workPanel
cosIPanel
outputPanel
ball_picl
speed
actual_cost
potential
amortized_cost
numberHeavyNode
numberRightNode
ทนทาberNode
insert_value
heap
equation
graph
Paint
Action
RandomNumber
InilValue
Insert
Clear
Delete_________ J

ไ
Class : SkewM erge

mergeButton
deleteButton
insertButton
clearButton
label
choice
checkbox
workpanel
costpanel
outputpanel
ball_pict
speed
actual_cost
potential
amortized_cost
numberHeavyNode
numberRightNode
heap
equation
graph

I RandomNumber 
Paint 
Action 
Insert 
Delete 
Clear 
Merge

f  ^
Class : Skewani

heap_poinler
nodeCount
heavyNode
RighlChild
speed

Gel_speed
CountRiglil
IncParenl
SwarpTree
MarkHeavy
Insert
Union
Exlract_min
Clear
DrawHeap

V )

(ท.) (า|.) (ก.)

j l l i i  ก.ร mi IÎ.Ï ทโช้จัตกm ilJ tlim T n u n 15วนา3 1ะแแ1ฌถ่'ว1เน1ขของ สค?วเพ

(ท.) 1แส่ 1แขกงI)13ดํ1เทนง]นท13แแรก และท13ลน(ข.)ในส่วนของ1)13ค ํแ แ แ ง ]แ ก133าม (ก .)ใน ส ่าแก13จัดท13ของเพ

Class : pNode

Reltirnlchild
Re 1นโท Is lb
Retumisib
Robiinrank
Rotiimdnln
Clear_child
Merge
Drawtiee
Drawball
Draw~node
Draw_red_node
Dtawgie node

รูใ)งา ก.9 กทาสที่ใช้จัดการส่วนของโหนด

(  าเ
Class : Graph2D

aclual_da(a
potentüildata
amoitized_data

clearOala
selOala
Paint

V___________/
31 เท ท. 10 กกเสท่ีใช้จัด 111 รส่ .1แขกงก3 Iฝ
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Class : Equation

formuler
value
valuejndex
slack
selFormular
addValue

^  calculate .

f  'N
Class : Stack

pointer
dala_from_pop

reset
push
pop

V _________
ฑ ูเท ี่ ท. I I คทาสทใช ้!)ดการส่าแของเฑรทเลยนสูตรการคดพลังงานศักย์

ต่ลการออกแบบและเขียนคลาส การสืบทอดจะช่วยให้เข้าถึงสารสนเทศท่ีบรรธุในคลาสอ่ืนอย่าง 

อัต ในมัติ เดขในแต่ละคลาสจะ'มีคลาสต้นสกุล(คลาสท่ีเหนือกว่าถือเป็นคลาสต้นสกุล) แต่ละคลาส 

ต้นสกุลสามารถมีคลาสย่อยหา1งหรือมากกว่าหน่ึงคลาสย่อย(คลาสท่ีอยู่ใต้คลาสต้นสกุล) คลาสท่ี 

อยู่ต่ํากว่าถืคว่าสืบทอดมาจากคลาสท่ีอยู่เหนือกว่า

คลาสย่อยหรือคลาสลูก จะสืบทอดพฤติกรรมและแอฅทริบิวส์จากคลาสต้นสกุล หรือ 

คลาสแม่ ซ่ึงถ้าคลาสต้นสกุลกำหนดพฤติกรรมต่างๆตามท่ีคลาสย่อยต้องการ ก็ไม่จำเป็นต้อง

กำหนด หรือคัดลอกโค๊ด ( code ) ในคลาสย่อยอีก คลาสย่อยจะไต้รับพฤติกรรมต่างๆจากคลาสต้น 

สกุล และคลาสต้นสกุลจะไต้รับพฤติกรรมต่างๆโดยอัตโนมัติจากคลาสต้นสกุลที่อยู่เหนือข'นไปอีก 

และอื่นๆต่อไป และคลาสท่ีถูกสืบทอดลงมาเร่ือยๆ ก็จะย่ิงขยายสารสนเทศออกไปเร่ือยๆเพ่ือให้ 

สามารถทำงานตามท่ีต้องการโต้

จากระบบท่ี'พัฒนาสามารถแสดงการสืบทอดคลาสไต้ดังนี

•  การออกแบบการสืบทอดคลาสของระบบ จะเร่ิมท่ีคลาส object ซ่ึงเป็นราก หรือต้น 

สกุลของคลาสของจาวาทังหมดดังรูปท่ี ก.12

01 »|«m:I

ฑ ูเท ท .1 2 แผนผังการสืบทอดคลาสของระบบ
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•  วัตถุสามารถสืบสกุล ทุกแอตทริบิวส์และทุกพฤติกรรม จากคลาส ดังรูปท่ี ก.13

Lazyheap
I

heap

Equation

equation

Stack
■ '\

Pheap

h_pointer

รู!เท ก. 13 แผนผังท

•  สำหรับกลุ่มของคลาสต่างๆของจาวา ที่มี,ใช้'ในระบบ สามารถเขียนแผนผังการสืบทอด 

ได้ดังรูปท่ี ก.14

( ' “ "" ' '>1 LayoutManager

รูปท่ี ก.14 แผนผังการสืแทอดกลาสาเองระ!)น ใบกธุ่มของกลาสต่างๆของจาว! ท่ีมืใช้ในระบบ
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การส ือ สารระทว่างว ัฅ ล ุ แล ะค ลาส

ก ารส ื่อ ส ารระท ว ่างว ัต ถ ุ แ ล ะค ล าส  เป ็น ส ิ่งห น ึ่ง ท ี่ต ้อ งม ีก า ร ว ิเค ร า ะห ์ ในการว ิเคราะห ์เช ิง  

ว ัตถ ุ ร ูป แ บ น ข อ งส ารท ี่จ ะใ ช ้ส ื่อ ส าร เป ็น ด ังน ี่

สาร : ( ท ี่ห มายปลายทาง, การดำเน ินงาน , แ อ ต ท ร ิบ ิว ส ์ )

ท ี่ซ ึ่ง ท ี่ห มายปลายทาง เป ็น การน ิยามว ัตถ ุ ท ี่จ ะไต ้ร ับ ส าร , การดำเน ินงาน  อ ้างถ ึงการดำเน ิน  

งาน ท ี่จ ะใต ร้ ับสาร แ ล ะแ อ ต ท ร ิน ิว ส ์เป ็น ข ้อ ม ูล ท ี่ต ้อ ง ก า ร  ท ี่จ ะท ำให ้ก ารด ำเน ิน งาน น ัน สำเร ็จ  

จ าก ระน บ ท ี่พ ัฒ น าส าม ารถ แ ส ด งก ารส ื่อ ส ารระห ว ่างว ัต ถ ุ แ ล ะค ถ าส ไต ้ด ังน  ิ

•  ก าร ส ื่อ ส ารระห ว ่า งว ัต ถ ุแ ล ะค ล าส  ใน ก ารจ ิน ต ท ัศ น ์ก ารว ิเค ราะห ์แ บ บ ถ ัว เฉ ล ี่ยข อ งก าร  

น ับ เล ข ฐ าน ส อ ง  แ ล ะไบ โน เม ีย ล  ฮ ีพ เป ็น ด ังร ูป ท ี่ ก .15

ฑูเท ก.15แผนกังแสดงการส์อส153ะ11ว่างวัตq และกถาศใ)องการโทแลขร แเสอง และไบโนเมียล รพ

ท่ีซ่ึง

(1) สาร : ( Graph2D, setDala, <actual cost, potential, amortized_cost, worst_cost,

average cost>)

(2) สาร : ( Graph2D, selDala, <actual cost, potential, amortized_cost>)

(3) คนค่า potential

(4) สาร : ( Equation, addValue, <numbcr_bil_l, number _bit_0>)

(5) สาร : ( Slack, push, <formular>)
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(6) สาร : ( Equation, calculate, <data_from_pop>)

(7) สาร : ( Equation, addValuc, <number_tree, number_node>)

(8) คนค่า actual_cost, potential, amortized_cost

(9) สาร ะ ( Binheap, draw_ani, <insert_value>)

(10) สาร : ( Binheap, get_specd, <speed>)

(11) สาร : ( Bintree, merge, <rank_index>)

•  การสือสารระหว่างวัตถุและคลาส ในการจินฅทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ียของตา

รางไดนามิก และเลซ่ี ไบโนเาายล ฮีพ เป็นดังรูปท่ี ก.16

2ปท่ี ก.16 แผนผ้’งแสคงการส์อสารระนว่างวัตอุ แทะกถาส ของตารางไคนารก แทะเลซ่ี ไนใน[รทถ เพ

ท่ีซ่ึง

(1) สาร : ( Dataarray, setSlot, <size>)

(2) สาร : ( Dataarray, drawSlol, <size>)

(3) สาร : ( Dataarray, setSpecd, <speed>)

(4) สาร : ( Dataarray, clear, < >)

(5) สาร : ( Dataarray, insert, < size, num >)

(6) สาร : ( Dataarray, delete, < size, ทนทา >)

(7) สาร : ( Graph2D, setDala, <actuaI_cos(, potential, amortizcd_cost>)
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(8) สาร : ( Stack, push, <formular>)

(9) สาร : ( Equation, calculate, <data_from_pop>)

(10) คันค่า potential

(11) สาร : ( Equation, addValue, <numbcr_trcc, numbcr_node>)

( 12) คนค่า actual cost, potential, amortized_cost

(13) สาร : ( Binlicap, draw ani, <inserl_value>)

(14) สาร : ( Binlicap, get speed, <specd>)

(15) สาร : ( Bintree, merge, <rank_index>)

•  การสื่อสารระหว่างวัตถุและคลาส ในการจินตทัศน์การวิเคราะห์แบบถัวเฉล่ีย1ของฟิ เบ 

าหัาช่ีเพ และสคริว เพ เป็นดังรูปท่ี ก.17

-ill
M l

Class : Fibo

ร// Class : Fiboani

Class : Graph2D

นAL
16)

JLLL

Class : FiboComb

Class : Equation

Class : SkowInDel

Dil

( 16) (17)

Class : Skewani

M5

F—

( 16) (17)

Class : Slack
(3 )J

inuแร)Class : SkewMerge
(16)

j i l i i  ท. 1 7 IIHIเผงนสคงกงรสํอ ส ท ระหว่างวัคธุ แกะคท ta ขทงr lI in ïn îfอพ แกะสกริ') รพ

ท่ีซง

(1) สาร: ( Graph2D, sctData, <actual_cost, potential, amortizcd_cost> )



(2) คนคา potential

(3) สา J : ( Equation, addVaiuc, <nunibcr_lrcc, numbcr_mnodc>)

(4) สา'ร :( Fiboani, getspeed, <spccd>)

(5) สาร : ( Fiboani, Insert, <insert_value>)

(6) สาร : ( Fiboani, Extractmin, <>)

(7) สาร : ( Fiboani, FindNodc, <nodc_valuc>)

(8) สาร : ( Fiboani, DccrcascKcy, <kcy vaille, nodc_valuc>)

(9) คนค่า number tree

(10) คันค่า number ninodc

(11) สาร : ( Fiboani, Union, <>)

( 12) สาร : ( Slack, push, <formular>)

(13) สาร :( Equation, calculate, <data_From_pop>)

( 14) สาร : ( Skewani, Insert, <inscrt_valuc>)

(15) ส าร : ( Skewani, Extract min, <>)

(16) คนค่า numbcrl IcavyNodc 

( 17) คันค่า ทนเทberRightNode

( 18) สาร : ( Skewani, Union, <>)



ป ร ะ ว ัต ิผ ว ิจ ัย

นางสาวพรพิศ วงเร่โทองแถม เกิดวันที 20 กันยายน พ.ศ. 2516 ท่ีเขตดุสิต 
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