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บทคัดย่อ 
 

 โครงงาน Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทาง สั่งงาน

กับวงจรเซอโวกับลิมิสวิทซ์แล้วใช้แบตเตอรี่จ่ายพลังงานไฟฟ้าส าหรับขับเคลื่อนเรือและส าหรับระบบควบคุมของ
เรือ ประกอบด้วย 3 ส่วนส าคัญคือ ส่วนที่หนึ่ง ตัวเรือที่ออกแบบมาให้สามารถลอยน  าได้ ส่วนที่สองระบบขับเคลื่อน
เรือเดินหน้าถอยหลัง และส่วนที่สามคือส่วนระบบการจัดเก็บขยะด้วยระบบใบพัด เรือถูกออกแบบมาให้เป็นเรือที่
ใช้โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทาง การทดสอบสมรรถภาพของเรือต้นแบบด าเนินการทดสอบชุดควบคุมการเคลื่อนที่  
และการทดสอบชุดควบคุมระบบการจัดเก็บขยะคณะผู้วิจัยเห็นความส าคัญของปัญหาดังกล่าว จึงได้พัฒนาเรือเก็บ
ขยะโดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทาง ขึ นมาโดยเรือเก็บขยะนี  จะควบคุมการท างานด้วยโทรศัพท์มือถือและมีมอ
เตอรใช้เพ่ือในการขับเคลื่อนเรือควบคุมการเลี ยวและหมุนชุดกลไกลเก็บขยะ ซ่ึงท าให้ปลอดภัย และ สะดวกในการ
ใช้งาน วัตถุประสงค์ในวิจัยนี  ๑) ออกแบบสร้าง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ) และประเมิน
ประสิทธิภาพการท างาน และในการควบคุมเรือเก็บขยะด้วยโทรศัพท์มือถือ ภายในเวลา 1 ชั่วโมง สามารถเก็บขยะ
ลอยน  า เช่น ถุงพลาสติก กล่องโฟม กล่องนม ส่วนขวดน  าพลาสติกไม่สามารถเก็บได้ 

 

ค าส าคัญ เรือเก็บขยะ, ขยะ, ควบคุมระยะไกล, บอร์ดสมองกลฝังตัว 

 

 

 

 

 

 

 

 

กิตต ิกรรมประกาศ 



 

 

 

 โครงงานสิ่งประดิษฐ์สองกลฝังตัว เรื่อง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ) นี้ส าเร็จได้

อย่างดีโดยได้รับความอนุเคราะห์ทุนอุดหนุนการท าโครงงานจากมูลนิธิเทคโนโลยีสารสนเทศตามพระราชด าริ
สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดา ฯ สยามบรมราชกุมารี โดยการสนับสนุนจากสถาบันกวดวิชา วี บาย เดอะเบรน 

 คณะผู้จัดท าขอขอบคุณค าแนะน าและค าปรึกษาจากครูปวีณา จันทร์เพ็ง และ ครูพนิดา เล้าประเสริฐ 

ที่เป็นครูที่ปรึกษาโครงงาน คุณครูมีเดช  เฮ็งเพ็ง และคุณครูฉลอง กลางจันอัด ที่อนุเคราะห์ให้ใช้เครื่องมือในการท า
โครงงานชิ้นนี้ 

 คณะผู้จัดท าโครงงานรู้สึกซาบซ้ึงในความอนุเคราะห์จากคุณครู และขอขอบพระคุณเป็นอย่างสูงที่ ได้
ประสิทธ์ิประสาทวิชาให้ตลอดจนการเอ้ือเฟ้ือสถานที่ และ ช่วยแก้ปัญหาต่าง ๆ เก่ียวกับการออกแบบและประดิษฐ์
อุปกรณ์ 

 สุดท้ายนี้คณะผู้จัดท าโครงงานขอกราบขอบพระคุณคุณครูทุกท่ าน ที่ เป็นก าลังใจ และให้การ
สนับสนุนในทุกเรื่องๆท าให้คณะผู้จัดท าโครงงานสามารถท าโครงงานชิ้นนี้ส าเร็จลุล่วงด้วยดีคุณค่าและคุณประโยชน์
อันพึงมาจากโครงงานชิ้นนี้ คณะผู้จัดท าโครงงานขอมอบแด่ผู้มีพระคุณทุกท่าน 

  

 

    คณะผู้จัดท า 
////////////////////////////////       1 กันยายน 2563 
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บทที่ 1 

บทน า 
 

1.1  ท่ีมาและความส าคัญ 

 1.1.1  มลพิษทางน  า หมายถึง สภาพน  าที่ เสื่อมคุณภาพ น  าจะมีคุณสมบัติเปลี่ยนไปจากสภาพธรรมชาติ 
เนื่องจากมีสารมลพิษเข้าไปปะปนอยู่มาก น  าในสภาพเช่นนี ไม่เหมาะต่อการด ารงชีวิตของสัตว์น  า ไม่เหมาะต่อการ
บริโภคและอุปโภคของมนุษย์ เช่น น  าที่ มีสีผิดปกติ มีกลิ่นเหม็น น  าที่ มีสารเคมีที่ เป็นพิษหรื อเชื อโรคปะปน
อยู่ รวมทั งน  าที่มีอุณหภูมิสูงผิดปกติ 

ซ่ึงปัญหาน  า เสียเป็นปัญหาสิ่งแวดล้อมใกล้ตัวท่ีส่งผลกระทบโดยตรงต่อสุขภาพและคุณภาพชีวิตของ
ประชาชน โดยจากการสังเกตพบปัญหาว่ามีการทิ งขยะลงในแม่น  าล าคลอง สระน  าในบริเวณวัดและโรงเรียนที่มีสัตว์
น  าอาศัยอยู่ ท าให้น  าในแม่น  าล าคลอง สระน  าเน่าเสียจนไม่สามารถน ามาใช้อุปโภคบริโภคได้  ซ่ึงน  าที่เน่าเสีย ยัง
เป็นแหล่งของเชื อโรคและสารพิษที่เป็นอันตรายต่อพืช สัตว์และมนุษย์ ท าให้ระบบนิเวศและธรรมชาติเป็นพิษ และ
ปัจจุบันการจัดการขยะในแม่น  าล าคลองจะอาศัยก าลังคนและเรือ ด าเนินการเก็บขยะตามแม่น  าล าคลองท าให้ต้อ ง
อาศัยคนจ านวนมาก  

จึงมีแนวคิดในการประดิษฐ์เรือเก็บขยะขึ นมา โดยใช้โทรศัพท์มือถือในการควบคุมทิศทาง โดยใช้หลักการ
ควบคุมมอเตอร์ที่เป็นระบบขับเคลื่อนเรือ และระบบใบพัดกวักขยะเข้ามาเก็บโดยใช้โทรศัพท์มือถือบังคับในระยะไ ม่
ใกล้มาก เพ่ือแก้ปัญหาขยะในแม่น  าล าคลองและสระน  าในบริเวณวัดและโรงเรียน โดยไม่ต้องอาศัยก าลังคนมากและ
งบประมาณในการเก็บขยะในแต่ละครั ง 

1.2  วัตถุประสงค์  

 1.2.1  ออกแบบสร้าง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ) และประเมินประสิทธิภาพการ
ท างาน 

1.3  ขอบเขตการท าโครงงาน 

สร้าง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทางและการท างาน  

1.4  ประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รับ 
1.4.1 สามารถลดปริมาณขยะในแม่น  าล าคลอง และสระน  า 
2. สามารถลดการใช้ก าลังคนและงบประมาณในการเก็บขยะในแต่ละครั ง 
3. เป็นแนวทางในการพัฒนานวัตกรรม สิ่งประดิษฐ์ที่เก่ียวข้องกับการอนุรักษ์ทรัพยากรน  า 
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บทที่ 2 

เอกสารที่เกี่ยวข้อง 
 

ในการท าโครงงานเครื่องไล่นกอัตโนมัตินี มีการศึกษาเก่ียวกับการใช้ความรู้ทางด้านวิทยาศาสตร์ 
คณิตศาสตร์ เทคโนโลยี และวิศวกรรม ดังนี  

 

2.1  ด้านวิทยาศาสตร์ 

 2.1.1  แบตเตอรี่คืออุปกรณ์ที่เราใช้เก็บไฟฟ้า โดยจะรับกระแสไฟฟ้า เก็บไฟฟ้าไว้และจ่ายออกมา ให้ใช้ใน 
เวลาที่เราต้องการแบตเตอรี่ เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าเคมีเก็บไฟฟ้าไว้ในสภาพของสารเคมีและแปลง ออกมาเป็นไฟฟ้า ซ่ึง
สารเคมีในแบตเตอรี่ยังท างานกลับไปกลับมาได้เรื่อย ๆ เป็นเวลานาน ๆ แบตเตอรี่ แบ่งออกเป็น 2 ประเภท คือ 

  1)  ชนิดแห้ง(Dry Cell) คือพวกถ่านไฟฉาย 
2) ชนิดน  า (Wet Cell) มี 2 ชนิดคือ   

 แบตเตอรี่ด่าง เช่น แบตเตอรี่ในมือถือ,วิทยุสื่อสาร 
 แบตเตอรี่ตะก่ัว – กรด (Lead –Acid Battery) คือแบตเตอรี่ที่ใช้ใน รถยนต์ทั่วไป , Traction 

Battery ใช้ในรถยกไฟฟ้า เป็นต้น 

 2.1.2  การท างานของแบตเตอรี่  แบตเตอรี่ตะก่ัว-กรด ประกอบด้วยเซลล์หรือหมู่ของเซลล์ต่อเข้า ด้วย กันใน
หมู่ ของเซลล์ประกอบขึ นด้วยกลุ่มของแผนธาตุทั งแผ่นบวกและแผ่นลบ  ซ่ึงแผนธาตุทั่งบวกและลบท า จากโลหะ
ต่างชนิดกันกั นด้วยฉนวน เรียกว่า “แผนกั น” โดยน ามาจุ่มไว้ใน “อิเล็กโทรไลด์” หรือที่ เรียกว่า “น  ากรดผสม” 
(Sulfuric Acid) น  ากรดผสมจะท าปฏิกิริยากกับแผ่นธาตุในเชิงเคมีเพ่ือเปลี่ยน พลังงานเคมีเป็นพลังงานไฟฟ้าและ
แต่ละเซลล์สามารถจ่ายประจุไฟฟ้าได้ประมาณ 2 โวลต์เซลล์ ของแบตเตอรี่ส่วนมากจะถูกน ามาต่อเข้ากับ “แบบ
อนุกรม” (Series) ซ่ึงจะเพ่ิมโวลต์หรือแรงดันขึ น เรื่อย ๆเช่น แบตเตอรี่12 โวลต์จะต้องใช้จานวนเซลล์6เซลล์มาต่อ
กันแบบอนุกรม, แบตเตอรี่24 โวลต์ใช้12 เซลล์ เป็นต้น การเกิดพลังงานไฟฟ้า แผ่นธาตุสองชนิด “แผ่นบวก” คือ  
LEAD DIOXIDE และ “แผ่นลบ” คือ SPONGE LEAD ถูกน ามาจุ่มลงในกรดผสม “แรงดัน” (Volt) ก็จะเกิดขึ นที่ขั ว
ทั งสอง เม่ือระบบแบตเตอรี่ ครบวงจรกระแสก็จะไหลทันทีเพ่ือเปลี่ยนพลังงานเคมีออกมาเป็นพลังงาน ไฟฟ้า ใน
กรณีนี เรียกว่า “การคายประจุไฟฟ้า” (Discharge) ซ่ึงตัวกรดในน  ากรดผสมจะวิ่งเข้าท าปฏิกิริยาต่อแผ่นธา ตุทั ง
ทางบวกและลบโดยจะค่อยๆ เปลี่ยนสภาพของแผ่นธาตุทั งสองชนิดให้กลายเป็นตะก่ัวซัลเฟรต (Lead Sulfate) 
เม่ือแผ่นธาตุทั งบวกและลบเปลี่ยนสภาพไปเป็นโลหะชนิดเดียวกัน คือ“ตะก่ัวซัลเฟรต” แบตเตอรี่ก็จะไม่มีสภา พ
ของความแตกต่างทางแรงดันกระแส ก็จะท าให้กระแสหยุดไหล 

  TRACTION BATTERIES  ส่วนประกอบ (Constraction) ได้แก่ 

1) แผ่นธาตุบวก (Positive Plate) เป็นโลหะผสมของตะก่ัว ละเลงด้วยเพสต์ของผง 

 2)  ตะก่ัวผสม กับสารละลายกรดซัล ฟูริก  (Sulfulic Acid) มี 2 ชนิด“แบบหลอด” 
(Tubular Type) และ “แบบเรียบ” (Pasted Type) 
 3)  แผ่นธาตุลบ (Negative Plate) เป็นโลหะผสมของตะก่ัวเช่นเดียวกันแต่เติมสารเร่ง
ปฏิกิริยามีเฉพาะ “แบบเรียบ” (Pasted Type) 
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แผ่นกั น (Seperator) มีหลายชนิดเช่น แผนกั นยางไมโครโฟรัส  (Microporous Rubber), พลาสติก(Plastic), 
กระดาษใยแก้ว 
 4)  เปลือกและฝา(Container & Cover) ท าจากพลาสติก ( Transparent Plastic )ซ่ึงมีความ
ยืดหยุ่นทนต่อแรงกระแทก ทนต่อการกัดกร่อนของกรด 

 2.1.3 ความสามารถในการจัดเก็บพลังงาน ความจุแบตเตอรี่ในการบรรจุพลังงานมีหน่วยเป็น แอมแปร์-ชั่วโมง 
แบตเตอรี่ที่มีความจุเท่ากันอาจมีความเร็วในการจ่ายกระแสต่างกันได้ดังนั น การจะทราบความจุของแบตเตอรี่นั น  
จะต้องทราบถึงอัตราการจ่ายกระแสด้วย มักก าหนดเป็นจ านวนชั่วโมงของการจ่ายกระแสเต็มที่ การก าหนดขนาด
ของแบตเตอรี่สาหรับระบบเซลล์แสงอาทิตย์นั นจะขึ นอยู่กับความจุของแบตเตอรี่ในการจัดเก็บพลังงาน,อัตรา การ
จ่ายประจุสูงสุด,อัตราการประจุสูงสุดและอุณหภูมิต่ าสุดที่จะน าแบตเตอรี่ไปใช้งาน (อุณหภูมิที่ได้ผลที่ ดีที่สุดของ
แบตเตอรี่ตะกวั่-น  ากรด คือ 77 องศาเซลเซียส หรือประมาณ60-80องศาเซลเซียส) 

 2.1.4  หลักการท างานของมอเตอร์   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงประกอบด้วย แม่เหล็กถาวร 2 ขั ว วางอยู่
ระหว่างขดลวด ตัวน า ขดลวดตัวน าจะได้รับแรงดันไฟฟ้าตรงป้อนให้ในการท างาน ท าให้เกิดอ านาจแม่เหล็ก 2 ชุด 
มีขั วแม่เหล็กเหมือนกันวางใกล้กัน เกิดแรงผลักดันท าให้ขดลวดตัวน าหมุนเคลื่อนที่ได้การท างาน  

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี2.12 การท างานเบื องต้นของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

ที่มา:(http://www.tgipmt.com/en/articles/motor/16/print) 

 

จากรูป จะเห็นว่าเม่ือจ่ายแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงเข้าที่แปรงถ่าน A ท าให้แปรงถ่าน A มีศักย์ไฟฟ้าเป็นบวก 
และแปรงถ่าน B มีศักย์ไฟฟ้าเป็นลบ ท าให้กระแสไฟฟ้าไหลผ่านตัวน า  P เข้า ไปจะท าให้เกิดเส้นแรงแม่เหล็ก
รอบตัวน า P มีทิศทางหมุนตามเข็มนาฬิกา เม่ือรวมกันเส้นแรง แม่เหล็กถาวรของขั วเหนือและขั วใต้ท าให้เกิดการ
หักล้างของเส้นแรงแม่เหล็กในส่วนบนของเส้น แรงแม่เหล็กรอบตัวน า P และมีการเสริมเส้นแรงแม่เหล็กในส่วนล่าง
ของเส้นแรงแม่เหล็กรอบตัวน าP จึงท าให้เกิดแรงผลักตัวน า P เคลื่อนที่ขึ น และกระแสไฟฟ้าไหลออกจากตัวน า
ทางด้าน Q จะ เกิดเส้นแรงแม่เหล็กรอบตัวน า Q ทิศทางเส้นแรงแม่เหล็กหมุนทวนเข็มนาฬิกา เม่ือรวมกับเส้นแรง 
แม่เหล็กถาวรของขั วเหนือและขั วใต้จะท าให้เกิดการหักล้างของเส้นแรงแม่เหล็ก ในส่วนล่างของ เส้นแรงแม่เหล็ก
รอบตัวน า Q และมีการเสริมเส้นแรงแม่เหล็กในส่วนบนของเส้นแรงแม่เหล็ก รอบตัวน า  Q จึงท าให้เกิดแรงผลั ก
ตัวน า Q เคลื่อนที่ลง เม่ือรวมแรงกระท าบนตัวน า P และตัวน า Q จะท าให้เกิดแรงบิดในมอเตอร์ขึ น มอเตอร์จึง
หมุนตามเข็มนาฬิกา แต่ถ้าต้องกลับทางหมุนมอเตอร์ สามารถท าได้โดยสลับขั วแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้าซ่ึงจะท า ให้

http://www.tgipmt.com/en/articles/motor/16/print
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แปลงถ่าน B มีศักย์ไฟฟ้าเป็นบวกและ แปรงถ่าน A มีศักย์ไฟฟ้าเป็นลบจึงท าให้มอเตอร์หมุนทวนเข็มนาฬิกาดั งนั น
มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจะหมุนไปในทิศทางใดขึ นอยู่ กับความสัมพันธ์ระหว่างทิศทางของเส้นแรงแม่เหล็ ก ใน 
สนามแม่เหล็กระหว่างขั วเหนือและขั วใต้กับทิศทางของกระแสไฟฟ้าที่ไหลผ่านขดลวดตัวน า 

 2.1.5  แรงตึงของผิวน  า (Surface tension) คือคุณสมบัติของพื นผิวของของเหลว เป็นสิ่งท าให้เกิดบา งส่ วน
ของพื นผิวของเหลวถูกดึงดูด (ยึดเข้าไว้ด้วยกัน) สู่พื นผิวอ่ืน เช่น พื นผิวของเหลวส่วนอ่ืน (การรวมตัวของหยดน  าหรือ
หยดปรอทที่แกะกันเป็นลูกกลม)  แรงตึงผิวถูกท าให้เกิดขึ นด้วยการดึงดูด (การดึงดูดของโมเลกุลกับโมเลกุลที่
เหมือนกัน) เม่ือโมเลกุลบนพื นผิวของของเหลวไม่ได้ล้อมรอบไปด้วยโมเลกุลที่เหมือนกันในทุกๆด้านแล้ว โมเลกุลจะ
มีแรงดึงดูดกับโมเลกุลใกล้เคียงบนพื นผิวมากขึ นแรง ตึงผิวมีมิติของแรงต่อความยาวหนึ่งหน่วย หรือของพลังงานต่อ
พื นที่หนึ่งหน่วย ซ่ึงทั งสองมีค่าเท่ากัน แต่พลังงานต่อพื นที่หนึ่งหน่วยอยู่ในพจน์พลังงานพื นผิว ซ่ึงเป็นพจน์ทั่วไปใน
นัยที่ใช้กับของแข็งไม่ค่อยใช้ในของเหลวในวัสดุศาสตร์ แรงตึงผิวใช้อยู่ในความเค้นพื นผิว (surface stress) หรือ 
พลังงานอิสระพื นผิว (surface free energy) 
 2.1.6  แรงลอยตัว คือแรงที่ช่วยพยุงวัตถุไม่ให้จมลงไปในของเหลว โดยมีขนาดขึ นอยู่กับ ความหนาแน่นของ
ของเหลวนั นและปริมาตรของงวัตถุส่วนที่จมลงไปในของเหลว  
 2.1.7  ความหนาแน่นของวัตถุ คือ อัตราส่วนระหว่างปริมาตรและน  าหนักของวัตถุ โดยวัตถุที่มีความหนาแน่น
มากกว่าจะมีน  าหนักมากกว่า เม่ือเปรียบเทียบ ในปริมาตรที่เท่ากัน  วัตถุจะไม่จมลงไปในของเหลวเม่ือวัตถุ นั น มี
ความหนาแน่นน้อยกว่าของเหลว • วัตถุจะลอยปริ่มของเหลว เ ม่ือวั ตถุนั นมีควา มหนาแน่นใกล้ เคีย ง กับ
ของเหลว• วัตถุจะจมลงไปในของเหลวเม่ือวัตถุนั นมีความหนาแน่นมากกว่าของเหลว  ปัจจัยที่เก่ียวข้องกับแร ง
ลอยตัว ได้แก่ 
  1)  ชนิดของวัตถุ วัตถุจะมีความหนาแน่นแตกต่างกันออกไปยิ่งวัตถุมีความหนาแน่นมาก ก็ยิ่งจมลงไป
ในของเหลวมากยิ่งขึ น 
  2)  ชนิดของของเหลว ยิ่งของเหลวมีความหนาแน่นมาก ก็จะท าให้แรงลอยตัวมีขนาดมากขึ นด้วย 
  3)  ขนาดของวัตถุ จะส่งผลต่อปริมาตรที่จมลงไปในของเหลว เม่ือปริมาตรที่จมลงไปในของเหลวมาก 
ก็จะท าให้แรงลอยตัวมีขนาดมากขึ นอีกด้วย 

2.2  ด้านคณิตศาสตร์ 

  2.2.1  สูตรค านวณความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้า สามารถแบ่งออกได้เป็น 2 ประเภท  
 1)  ความเร็วซิงโครนัส(Synchronous Speed) ความเร็วของสนามแม่เหล็กหมุนในมอเตอร์ เช่น 
1000 รอบ/นาที, 1500 รอบ/นาที, 3000 รอบ/นาที ที่ความถี่ไฟฟ้า 50 Hz สามารถอธิบายง่ายได้ว่า เช่น ถ้าเราใช้
มอเตอร์ที่มีจ านวน Pole = 4 และจ่ายแรงดันไฟฟ้าที่ มีความถี่ 50 Hz มอเตอร์ตัวนี จะหมุนด้วยความเร็ว 1500 
rpm หรือ 1500 รอบต่อนาที ทั งนี จ านวนขั ว (poles) ของมอเตอร์ จะสามารถบอกความเร็วซิงโรนัสได้ เช่น 
 - มอเตอร์ชนิด 2 ขั ว จะมีความเร็วซิงโครนัส = 3000 รอบ/นาที 
 - มอเตอร์ชนิด 4 ขั ว จะมีความเร็วซิงโครนัส = 1500 รอบ/นาที 
 - มอเตอร์ชนิด 6 ขั ว จะมีความเร็วซิงโครนัส = 1000 รอบ/นาที 
 2)  ความเร็วของโรเตอร์ หมายถึง ความเร็วของเพลา เช่น 930 รอบ/นาที, 1440 รอบ/นาที, 2870 
รอบ/นาที ที่ความถี่ไฟฟ้า 50 Hz. ซ่ึงความเร็วของโรเตอร์จะหมุนด้วยความเร็วที่ ต่ ากว่าความเร็วซิงโครนัสเสมอ 
เนื่องจากตัวโรเตอร์หรือเพลานั น เกิดการหมุนได้โดยการเหนี่ยวน าของสนามแม่เหล็ก ถ้าโรเตอร์หมุนด้วยความเร็ว
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ที่เท่ากับความเร็วซิงโครนัสเส้นแรงแม่เหล็กของสนามแม่เหล็กหมุนจะไม่ตัดกับแท่งตัวน าในโรเตอร์ ท าให้ไม่มี
แรงเคลื่อนไฟฟ้าเหนี่ยวน าเกิดขึ นและจะไม่มีแรงบิดเกิดขึ นด้วย แต่ถ้าโรเตอร์หมุนด้วยความเร็วท่ีต่ ากว่าความเร็ ว
ซิงโครนัส ความแตกต่างระหว่างความเร็วซิงโครนัสกับความเร็วโรเตอร์ เรียกว่า ความเร็วสลิป(Slip speed or slip 
in rpm) ซ่ึงจะมีความสัมพันธ์ตามสมการ   ความเร็วซิงโครนัส = 120 x ความถี่ไฟฟ้า ÷ จ านวนขั้วของมอเตอร์ 

ตัวอย่าง เช่น มอเตอร์ที่มี 4 ขั ว จะมีความเร็วซิงโครนัส 1500 รอบ/นาที ซ่ึงความเร็วของเพลาจะขึ น อยู่
กับขนาดของมอเตอร์ ยิ่งมอเตอร์มีขนาดใหญ่ จะมีความเร็วรอบที่สูงกว่ามอเตอร์ขนาดเล็ก หากสามารถวัดความเร็ว
ของเพลาได้ 1440 รอบ/นาที ซ่ึงจะมีความแตกต่างระหว่างความเร็วซิงโครนัสกับความเร็วเพลาของมอเตอร์เท่า กับ 
60 รอบ คิดเป็น 4% ของความร็วซิงโครนัส เราจะเรียกค่าความแตกต่างนี ว่า ค่าสลิป (Slip) ค่าสลิปของมอเตอร์
ไฟฟ้าสามารถบ่งบอกถึงค่าประสิทธิภาพได้อย่างคร่าวๆ หากมอเตอร์มีค่า Slip ต่ าจะมีค่าประสิทธิภาพมากกว่า
มอเตอร์ที่มีค่า Slip สูง หรือจะกล่าวได้ว่า มอเตอร์ที่มีขั วแม่เหล็กเท่ากันเม่ือท างานที่เต็มพิกัด มอเตอร์ตัวท่ีหมุนเร็ว
กว่าจะมีค่าประสิทธิภาพที่สูงกว่าความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้านั่้น จะขึ นอยู่กับองค์ประกอบ 2 ส่วน คือ  
 1)  จ านวนโพลของขดลวดที่ตัว Stator ของมอเตอร์ไฟฟ้า  
 2)  ความถี่ของแรงดันไฟฟ้าที่จ่ายให้กับตัวมอเตอร์ เราสามารถหาค่าความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้า
ได้จากสูตรค านวณด้านล่างนี  
 

Speed = 2 x net frequency x 60 ÷ number of poles 
 

ถึงแม้ว่าเราจะสามารถหาค่าความเร็วรอบของมอเตอร์ได้จากการค านวณ แต่ในความเป็นจริงแล้วส าหรั บ 
Squirrel-cage, Slip-ring หรือ Induction motor นั น ไม่สามารถท าความเร็วได้เท่าความเร็วซิงโครนัสเลย ใน
สภาวะมอเตอร์ไม่มีโหลด ตัวแกนหมุนโรเตอร์นั นสามารถหมุนได้ด้วยความเร็วใกล้เคียงกับความเร็วซิงโครนัสและ
ความเร็วจะเริ่มลดลงเม่ือมีโหลดมากขึ น ท าให้เกิดค่าสลิปหรื อการลื่นไถล ซ่ึงเป็นผลให้เม่ือค านวณออกมาแล้ วไ ม่
ตรงกับความเร็วจริงของมอเตอร์ ดังนั นในการใช้งานจริงเราต้องใช้ความเร็วรอบที่หักลบค่าความเร็วสลิป ออกแล้ว 
มาค านวณหาค่าความเร็วรอบจริงที่จะใช้ในการขับเคลื่อนโหลด สามารถหาค่าสลิปได้จากการค านวณตามสู ตร
ด้านล่างนี  

 
Slip(a normal value is between 1 and 3%) = Synchronous Speed – Asynchronous Speed(rated 
speed) ÷ Synchronous Speed 
 
2.3  ด้านเทคโนโลยี 
 2.3.1  โปรแกรม kidbright IDE คือ  โปรแกรมสร้างชุดค าสั่ง เพ่ือน าไปใช้ท างานบนบอร์ด kid bright ด้วย 
ชุดค าสั่งแบบ block-structured programming คือจะใช้การลากกล่องข้อความหรือบล็อกค าสั่ง มาวางต่อกัน 
(Drag and Drop) จากนั นโปรแกรมจะท างานแปลงภาษา ที่เรียกว่าการ compile เพ่ือให้ได้เป็นโค้ดการท างานที่ใช้
กับโปรเซสเซอร์ ESP32 ที่อยู่บนบอร์ด 
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ภาพที่ 2 หน้าจอแสดงโปรแกรม Kid Bright IDE 
 
 
 
 

 2.3.2  การเขียนโปรแกรมส าหรับบอร์ด Kid  Brightท างาน สามารถท าได้ด้วยโปรแกรม Kid bright IDE         
ซ่ึงเป็นโปรแกรมที่ถูกพัฒนาขึ นมา เพ่ือให้ผู้เรียนสามารถเขียนโปรแกรม ได้ง่ายมากขึ น ด้วยวิธีการชุดค าสั่งแบบ 
block-structured programming ซ่ึงเป็นการเขียนโปรแกรมโดยการลากรูปกล่องค าสั่งพื นฐาน  มาวางต่อกัน 
(Drag and Drop) เพ่ือท าการเชื่อมโยงค าสั่ง เหล่านั นขึ นมาเป็นโปรแกรม จากนั น Kid bright IDE จะท าการ
แปลง (compile) โปรแกรม และส่งโปรแกรมดังกล่าวไปยัง บอร์ดKid bright เพ่ือให้มันท างานตามชุดค าสั่งที่เราได้
ออกแบบไว้ 

       
 
               ภาพที่ 3 ชุดค าสั่งแบบ block-structured programming 
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 2.3.3  Block-structured programming แตกต่างจากการเขียนโปรแกรมทั่วไปอย่างไร   ในการเขียน
โปรแกรมคอมพิวเตอร์ โดยทั่วไป จะมีภาษารูปแบบเฉพาะทาง เหมาะส าหรับผู้เขียนโปรแกรม ที่มีพื นฐานการเขียน
โค้ด และเข้าใจหลักไวยกรณ์ของภาษาคอมพิวเตอร์นั นๆ จึงต้องอาศัยความช านาญ และเวลาในการเข้าใจระบบการ
ท างาน และสามารถเขียนโปรแกรมได้ โปรแกรมเหล่านี อาจจะไม่เหมาะสมส าหรับการเรียนรู้ของเด็ก เพราะความ
ยากให้การจดจ าข้อมูล ซ่ึงจะเป็นอุปสรรคต่อการเรียนรู้ได้ 

      การเรียนรู้ด้วยโปรแกรม kid bright IDE ที่ถูกออกแบบมาเพ่ือให้ง่ายแก่การเข้าใจของเด็ก รวมไปถึงผู้ที่ไม่
มีพื นฐานการเขียนโค้ดมาก่อน จึงเป็นการเริ่มต้นที่ดี รูปแบบของ kid bright IDE จะมีค าสั่งให้เลือกใช้ทั งภาษาไทย
และภาษาอังกฤษ ค าสั่งต่าง ๆ เป็นค าสั่งพื นฐานที่เด็กสามารถเข้าใจง่ายๆ เช่น การใช้เพียงแค่ค าสั่ง “แอลอีดี 
16×18“ และค าสั่ง “รอสวิทซ์ 1 ปล่อย” เท่านี  ก็จะสามารถสร้างโปรแกรมพื นฐานอย่างเช่น การสั่งงานจอ LED 
ให้มีไฟออกและกระพริบ ได้ (อ้างอิงจาก https://kidbright.club และหนังสือ : สนุกKIds สนุก code กับ           
Kid bright ผู้แต่ง, : ส านักงานวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแห่งชาติ . ส านักพิมพ์, : มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์,2561 
.ปทุมธานี) 

 

 2.3.4  บอร์ดสมองกล Kid Bright เป็นบอร์ดที่พัฒนาขึ นเพ่ือกระตุ้นศักยภาพการคิดเชิงระบบและการคิด เชิง
สร้างสรรค์ในเด็กวัยเรียนผ่านการเรียนรู้แบบ Learn and Play บอร์ดถูกออกแบบให้มีการแสดงผลและเซนเซอร์
แบบง่าย ซ่ึงจะท างานสอดคล้องกับชุดค าสั่งควบคุมการท างาน โดยผู้เรียนสามารถออกแบบและสร้างชุดค าสั่งแบบ 
Block-structured Programming ผ่านแอปพลิเคชันบนสมาร์ทโฟน 

จุดเด่นของเทคโนโลยี :  บอร์ดสมองกลฝังตัวประกอบด้วย เซนเซอร์พื นฐาน จอแสดงผล real-time clock ล าโพง 
สามารถน าไปประยุกต์ใช้งานได้หลากหลาย สร้างชุดค าสั่งแบบ block-structured programming  ผ่านแอปพลิเค
ชันบนสมาร์ทโฟน  ชุดค าสั่งถูกส่งไปยังบอร์ดสมองกลฝังตัวผ่าน เครือข่ายไร้สาย ท าให้ใช้งานได้ง่ายไม่จ าเป็น ต้อง
เชื่อมต่อสาย 
 

 
 

ภาพที่ 4 บอร์ดสมองกล KidBright 

  

 2.3.5  ส่วนประกอบของบอร์ดสมองกล Kidbright แผงวงจร Kidbright  มีลักษณะเป็นแผงวงจรสีเหลี่ ยม 
ขนาด 5 x 9 เซนติเมตร ใช้หน่วยประมวลผล ESP32  ที่ มีความสามารถรองรับการเชื่อมต่อด้วย wi-fi และ 
Bluetooth ได้  มีหน้าจอแสดงผลชนิด Matrix LED สีแดง ขนาด 16 x 8 จุด มีปุ่มกดให้เรียกใช้งานได้สองปุ่ม มี

https://kidbright.club/
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ล าโพงและตัวเซนเซอร์พื นฐานสองตัวได้แก่ เซนเซอร์วัดอุณหภูมิ และเซนเซอร์วัดความเข้มของแสง และมีนาฬิกา
ฐานเวลาจริง เปรียบเสมือนคอมพิวเตอร์พกพาส าหรับเด็ก(อ้างอิงจาก https://kidbright.club และหนังสือ : สนุก
KIds สนุก code กับ Kidbright ผู้แต่ง, : ส านักงานวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยีแห่งชาติ . ส านักพิมพ์ , : 
มหาวิทยาลัยธรรมศาสตร์,2561 .ปทุมธานี) 

 
 

ภาพที่ 5 ส่วนประกอบของบอร์ดสมองกล Kidbright 

 
แอปพลิเคชัน KidBright IOT บนมือถือแอปพลิเคชัน kid Bright IOT บนมือถือ เป็นท่ีรองรับการ
ท างานด้าน Internet of things (IOT) ท าหน้าท่ีเสมือนรีโมทคอนโทรล ประกอบด้วยปุ่มกด กราฟ
แสดงผลการท างาน เช่น การวัดอุณหภูมิ การวัดค่าความสว่างของแสง หรือไว้ใช้ควบคุมการเปิด – ปิด 
อุปกรณ์ต่างๆ เป็นต้น(อ้างอิงจาก https://kidbright.club) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

                     

             

          ภาพที่ 6 หน้าจอแสดง Kid Bright IOT บนมือถือ 

https://kidbright.club/
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 1)  ส่วนของขดลวด (coil) เหนี่ยวน ากระแสต่ า ท าหน้าที่สร้างสนามแม่เหล็กไฟฟ้าให้แกนโลหะไป
กระทุ้งให้หน้าสัมผัสต่อกัน ท างานโดยการรับแรงดันจากภายนอกต่อคร่อมที่ขดลวดเหนี่ยวน านี  เม่ือขดลวดได้รับ
แรงดัน (ค่าแรงดันที่รีเลย์ต้องการขึ นกับชนิดและรุ่นตามที่ผู้ผลิตก าหนด) จะเกิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าท าให้แกนโลหะ
ด้านในไปกระทุ้งให้แผ่นหน้าสัมผัสต่อกัน  

 2)  ส่วนของหน้าสัมผัส (contact) ท าหน้าที่เหมือนสวิตช์จ่ายกระแสไฟให้กับอุปกรณ์ที่เราต้องการ 

(อ้างอิงจากhttps://bedroomlearning.blogspot.com/2016/10/relay.html) 

 2.3.6  โปรแกรม KB IDE เป็นโปรแกรมส าหรับใช้เขียนโปรแกรมบนบอร์ด IoT (และ SBC ด้วยในอนาคต) 
โดยเป้าหมายการออกแบบคือ เป็น IDE ส าหรับทุกคน ทุกระดับ เด็ก ๆ สามารถใช้ Block Programming ได้ มือ
โปร      สามารถใช้ Code Editor ได้ เป็น IDE ที่ใช้ได้กับทุกบอร์ดในตลาดที่ส าคัญคือเป็น IDE ที่ Hackable นั่น
หมายความว่านักพัฒนาสามารถเปลี่ยนแปลง หรือต่อยอด IDE ได้ ไม่ว่าจะเป็น Board Manager หรือ Plug-in 
ต่าง ๆ เนื่องจาก KB-IDEเป็น Open Source และ Open Architecture.(อ้างอิงจาก https://kbide.org.) 

 

 
 

 

ภาพที่ 3 หน้าจอแสดงโปรแกรม KB IDE 
ความสามารถของ KB-IDE 
 1)  KB-IDE มี  3 mode กา รท า งา น  คือ  Block Mode (Kid), Code Mode (Student) และ 
Programmer Mode (Hybrid Mode) ซ่ึงเป็นการแสดงพร้อมกันของ Block และ Pseudo Code ที่อัพเดทสองฝั่ง
แบบ Real-time ส าหรับนักพัฒนาโดยเฉพาะ 
 2)  Board Manager เม่ือเรียกใช้บอร์ดใด โปรแกรมก็จะแสดง Block และ Menu ที่ท างานเฉพาะ
บอร์ดนั น ๆ โดยไม่ต้อง restart program 
 3)  Plugin ที่ compatible กับ KidBright plugin และ ใช้ Library ของ Arduino IDE มาสร้างเป็น 
Block ได้อย่างง่าย 
 
ตัวอย่าง และ Tutorial มากมาย โดยตัวอย่างมีทั งแบบ Block และ แบบ Code มีค าอธิบายการใช้พร้อมรูปภาพ 

https://kbide.org/
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ภาพที่ 4 ชุดค าสั่งแบบ block 
 

 4)  สามารถปรับแต่งหน้าตาของ KB-IDE ได้ด้วย Theme มีให้เลือก 50 กว่าแบบ 
 5)  Serial Monitor และ กราฟ โดยสามารถตั งชื่อกราฟเส้น สี บันทึกรูปภาพได้ 
 6)  เปรียบเทียบความเร็วในการคอมไพล์บอร์ด ESP32 เร็วกว่า Arduino IDE ถึง 60% 
 7)  Block สร้างเสียงดนตรี จากการกดคีย์บอร์ดเปียโนเพ่ือเลือกเสียงโน้ต โดย KB-IDE จะสร้าง code 
เล่นเพลงให้เอง เก็บไว้ใน Variable นั่นหมายความว่า สามารถสร้างเพลงที่ 1 2 3 เก็บไว้ในตัวแปรเพ่ือใช้ส าหรับ
เลือกเล่นในภายหลัง 
 8)  Text to Speech Block ให้บอร์ดพูดข้อความที่ก าหนด 
 9)  Architecture ออกแบบมาเป็น Module ที่พัฒนาเพ่ิมเติมต่อได้ง่ายมาก 
 10)  การพัฒนาใช้ Node.js + Electron + Vue.js + Vuetify + Blockly + CodeMirrow โครงสร้าง
สถาปัตยกรรมของ KB-IDE ออกแบบเป็น module ชัดเจน แก้ และเพ่ิมเป็นส่วน ๆ ได้ไม่กระทบส่วนอ่ืน Cutomize 
UI, Plugin, Platform 
 2.3.6  บอร์ด iKB-1  ปลั๊กอินส าหรับบอร์ด iKB-1 ต่อขยายขาของบอร์ด KidBright32 ให้มีขาต่อใช้งาน- 
 1)  เซ็นเซอร์ / อุปกรณ์ดิจิทัลอินพุตเอาพุต / อุปกรณ์แอนาล็อกเอาต์พุต จ านวน 8 ช่อง 
 2)  เซอร์โวมอเตอร์ รองรับรุ่น 180 องศา และ 360 องศา จ านวน 6 ช่อง 
 3)  มอเตอร์ ไดร์ภายใน 2 ช่อง และไดร์ภายนอกจ านวน 2 ช่อง 
 4)  Serial / UART / RS232 (TTL) จ านวน 1 ช่อง 
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2 . 4  ด้ า น

วิศวกรรม 
จากการท าโครงงานซึ งได้มีการจัดท าโครงสร้างของเรือเก็บขยะโดยอาศัยข้อมูลและหลักการออกแบบ 

ดังต่อไปนี  
 2.4.1  โครงสร้างเรือ เรือเป็นพาหนะที่ใช้ในการเดินทางทางน  า มีโครงสร้างที่ท ามาจากเหล็ก เพ่ือความ
แข็งแรงในการทนทานต่อคลื่นลมในทะเล แต่ท าไมเรือที่ผลิตมาจากเหล็กที่หนักกว่าน  าทะเลมาก ถึงสามารถลอยบน
น  าทะเลได้ 

 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

          ภาพที่ 1 : ภาพประกอบ
บทความแสดงรูปเรือเหล็กที่ลอยอยู่บนน  า 

            ที่มา : http://dynamite-h.blogspot.com/2012/11/blog-post.html 
 
ตามหลักการแล้ว เหล็กมีความหนาแน่นมากกว่าน  าจึงจมน  า แต่ถ้าน าเหล็กมาตีแผ่เป็นแผ่นบาง ๆ แล้วท าเป็น
รูปทรงของเรือ ปริมาตรจะเพ่ิมขึ นทั ง ๆ ที่มวลเท่าเดิม ท าให้เรือเหล็กมีความหนาแน่นน้อยกว่าน  า จึงลอยน  าได้ 
และน  าก็มีแรงดันให้เรือลอยขึ นมาได้แรงนี เรียกว่า “แรงลอยตัวหรือแรงพยุง”  ซ่ึงแรงนี จะขึ นอยู่กับปริมาณของน  า
ที่ถูกวัตถุนั นแทนที่    ยิ่งวัตถุมีพื นที่สัมผัสกับน  ามากเท่าไหร่   หรือเข้าไปแทนที่น  าได้มาก (สังเกตจากปริมาณน  าใน
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ขันหรือชามที่สูงขึ น)  ความหนาแน่นของวัตถุจะลดลง   และแรงลอยตัวจะเพ่ิมขึ น   วัตถุจึงลอยตัวในน  าได้ ดังนั น
หากแผ่วัตถุให้มีขนาดใหญ่และมีขอบโค้งขึ นมาคล้ายเรือ  วัตถุนั นก็จะลอยตัวได้ดี     
 2.4.2  หลักการของอาร์คีมีดีส   เม่ือน าวัตถุลงไปแทนที่ของเหลว จะมีแรงต้านเท่ากับน  าหนักของของเหลว
ปริมาตรเท่าส่วนจม จากหลักการนี ท าให้เข้าใจในหลักการหลายอย่าง เช่น เรือเหล็กท าไมจึงลอยน  า ของเหลวต่าง
ชนิดกันมีความหนาแน่นต่างกัน อาร์คีมีดีสชี ให้เห็นถึงเรื่องความหนาแน่น และน ามาเทียบกับน  าเรียกว่า ความ
ถ่วงจ าเพาะ 
 

 
 

ภาพที่ 2  กฏการลอยตัว 
 

 
 

ภาพที่ 3  กรณีวัตถุจมของเหลวและผูกเชือก 

 

 ความหนาแน่นนี ขึ นกับมวลต่อปริมาตร หากวัตถุชนิดเดียวกันมีมวลเท่ากันแต่ปริมาตรต่างกัน ความหนาแน่นก็จะ
ต่างกัน เช่น เม่ือเราน าเหล็กก้อนที่มีความหนาแน่นมากกว่าน  า วางลงในน  า  เหล็กก้อนนั นจะจม แต่เม่ือน าเหล็ก
ก้อนนี มาแผ่ออกให้เป็นแผ่นขอบโค้งเหมือนเรือ ก็จะมีปริมาตรมากขึ น เม่ือน  าหนักคงที่และปริมาตรมากขึ นก็ส่งผล
ให้ความหนาแน่นน้อยลงจนกระทั่งน้อยกว่าความหนาแน่นของน  า เรือจึงลอยน  าได้นอกจากเรือแล้ว เครื่องบินก็ใช้
หลักการนี ด้วย โดยเลียนแบบปีกของนก คือเม่ือความดันอากาศปะทะผ่านใต้ปีกของเครื่องบินก็จะท าให้เกิดแรงยก
ที่ปีก เครื่องบินก็จะลอยตัวในอากาศได้   การที่เรือสร้างมาจากเหล็กที่มีมวลมากและหนัก ถ้าหากเป็นเพียงแค่แท่ง
เหล็กคงจมน  าไปทันที ความฉลาดของมนุษย์จึงใช้เทคนิคจากสูตรข้างต้น ด้วยการเพ่ิมปริมาตรของเหล็กให้มากที่สุ ด
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เท่าที่จะท าได้ จากมวลท่ีมีเท่าเดิม จึงส่งผลให้ความหนาแน่นเปลี่ยนแปลงไป โครงสร้างที่หนักกว่าน  าเม่ือถูกเทคนิ ค
การเพ่ิมปริมาตรเข้าไป ท าให้เหล็กโปร่ง เบา จึงลอยน  าได้นั่นเอง 

 2.4.3   หลักการออกแบบทางวิศวกรรม กระบวนการออกแบบเชิงวิศวกรรมประกอบ ด้ ว ย
องค์ประกอบ 6 ขั นตอน ได้แก่ 

 1)  ระบุปัญหา (Problem Identification)  เป็นการท าความเข้าใจปัญหาหรือความท้าทาย วิเคราะห์
เง่ือนไขหรือข้อจ ากัดของสถานการณ์ปัญหา เพ่ือก าหนดขอบเขตของปัญหา ซ่ึงจะน าไปสู่การสร้างชิ นงานหรื อ
วิธีการในการแก้ปัญหา 

 2)  รวบรวมข้อมูลและแนวคิดที่เก่ียวข้องกับปัญหา ( Related Information Search) เป็นการ
รวบรวมข้อมูลและแนวคิดทางวิทยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และเทคโนโลยีที่เก่ียวข้องกับแนวทางการแก้ปัญหา และ
ประเมินความเป็นไปได้ ข้อดีและข้อจ ากัด 

 3)  ออกแบบวิธีการแก้ปัญหา (Solution Design) เป็นการประยุกต์ใช้ข้อมูลและแนวคิดที่เก่ียวข้ อง
เพ่ือการออกแบบชิ นงานหรือวิธีการในการแก้ปัญหา โดยค านึงถึงทรัพยากร ข้อจ ากัดและเง่ือนไขตามสถานการณ์ที่
ก าหนด 

 4)  วางแผนและด าเนินการแก้ปัญหา (Planning and Development) เป็นการก าหนดล าดับขั นตอน
ของการสร้างชิ นงานหรือวิธีการ แล้วลงมือสร้างชิ นงานหรือพัฒนาวิธีการเพ่ือใช้ในการแก้ปัญหา 

 5)  ทดสอบ ประเมินผล และปรับปรุงแก้ไขวิธีการแก้ปัญหาหรือชิ นงาน (Testing, Evaluation and 
Design Improvement)  เป็นการทดสอบและประเมินการใช้งานของชิ นงานหรือวิธีการ โดยผลท่ีได้อาจน ามาใช้ใน
การปรับปรุงและพัฒนาให้มีประสิทธิภาพในการแก้ปัญหาได้อย่างเหมาะสมที่สุด 

 6)  น าเสนอวิธีการแก้ปัญหา ผลการแก้ปัญหาหรือชิ นงาน (Presentation) เป็นการน าเสนอแนวคิด
และขั นตอนการแก้ปัญหาของการสร้างชิ นงานหรือการพัฒนาวิธีการ ให้ผู้อ่ืนเข้าใจและได้ข้อเสนอแนะเพ่ือการ
พัฒนาต่อไป 
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บทที่ 3 

วิธีด าเนินงาน 
 

 ในการศึกษา โครงงาน เรื่อง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือ
ควบคุมทิศทาง ผู้จัดท าด าเนินการบนพื นฐานของการท าโครงงานประเภทสิ่งประดิษฐ์ 
 

3.1 แผนการด าเนินงาน 

  ผู้จัดท าวางแผนการท าโคร งงาน เรื่อง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้
โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทาง ดังตารางที่ 3.1 มีระยะเวลา 4 เดือน ระหว่างเดือน มิถุนายน ถึง เดือน  กันยายน 
พ.ศ.2563 

ตารางท่ี 3.1 แผนการด าเนินงาน 

กิจกรรม มิ.ย ก.ค ส.ค ก.ย 
1. วิเคราะห์สภาพแวดล้อม และก าหนดประเด็น
ปัญหา 

                

2. รวบรวมข้อมูล และศึกษาเอกสารที่เก่ียวข้อง                 
3. ก าหนดสมมติฐานการศึกษา และจัดท าโครงร่าง
โครงงาน 

                

4. ออกแบบและสร้างชิ นงาน                 
5. ทดสอบ ปรับปรุงชิ นงาน และสรุปผลการท า
โครงงาน 

                

6. จัดท ารูปเล่มโครงงาน และน าเสนอผลงาน                 
 

3.2 วัสดุ อุปกรณ์ เครื่องมือ และโปรแกรมท่ีใช้ในการพัฒนา 

  โครงงาน เรื่อง Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทา ง  
ผู้จัดท าด าเนินการออกแบบวัสดุและอุปกรณ์ส าหรับการท าโครงงาน ดังตารางที่ 3.2 

ตารางที่ 3.2 วัสดุและอุปกรณ์ 

ท่ี รายการ จ านวน หมายเหตุ 

1 บอร์ด Kid Bright 1  

2 สายจัมเปอร์ 15  

3 แบตเตอรี่ลิเทียมไอออน 10  

4 มอเตอร์ 3  

5 บอร์ด IKB-1 1  

6 สายเคเบิ ลไทร์ 50  
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ท่ี รายการ จ านวน หมายเหตุ 

7 โทรศัพท์มือถือ 1  

 

 3.2.1  เครื่องมือส าหรับการท าโครงงาน มีดังนี  

   1)  ด้านฮาร์ดแวร์ 

  2)  คอมพิวเตอร์โน๊ตบุ๊ค 

 3.2.2  ด้านซอฟต์แวร์ 

   1)  Microsoft Word 

  2)  IKB 

  3)  Kid bright 

3.3  กรอบแนวคิดการออกแบบ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.4 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

 3.4.1  วิเคราะห์สภาพแวดล้อม และก าหนดประเด็นปัญหา  ปัญหาน  าเสียเป็นปัญหาสิ่งแวดล้อมใกล้ตั วที่
ส่งผลกระทบโดยตรงต่อสุขภาพและคุณภาพชีวิตของประชาชน โดยจากการสังเกตพบปัญหาว่ามีการทิ งขยะลงใน
แม่น  าล าคลอง สระน  าในบริเวณวัดและโรงเรียนที่มีสัตว์น  าอาศัยอยู่ ท าให้น  าในแม่น  าล าคลอง สระน  าเน่าเสียจนไม่
สามารถน ามาใช้อุปโภคบริโภคได้  ซ่ึงน  าที่เน่าเสีย ยังเป็นแหล่งของเชื อโรคและสารพิษที่เป็นอันตรายต่อพืช สัตว์
และมนุษย์ ท าให้ระบบนิเวศและธรรมชาติเป็นพิษ และปัจจุบันการจัดการขยะในแม่น  าล าคลองจะอาศัยก าลั งคน
และเรือ ด าเนินการเก็บขยะตามแม่น  าล าคลองท าให้ต้องอาศัยคนจ านวนมาก  

 3.4.2  รวบรวมข้อมูล และศึกษาเอกสารที่เก่ียวข้อง  ผู้จัดท าได้ศึกษาและหาข้อมูลเพ่ิมเติมในหัวข้อเรื่อง 
ดังต่อไปนี   
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  1)  แบตเตอรี่ 
  2)  หลักการท างานของมอเตอร์ 
  3)  แรงตึงของผิวน  า 
  4)  แรงลอยตัว 
 5)  สูตรค านวณความเร็วรอบของมอเตอร์ไฟฟ้า 

 6)  โปรแกรม KidBright IDE 

 7)  แอปพลิเคชัน KidBright IOT บนมือถือ 

 8)  โปรแกรม KB IDE 

 9)  หลักการออกแบบทางวิศวกรรม 

 3.4.3  ก าหนดสมมติฐานการศึกษา และจัดท าโครงร่างโครงงาน  ปัญหาที่พบ คือ การทิ งขยะลงในสระน  าหน้า
ตึกพักสามเณรกฤษณเวฬุ ท าให้เกิดน  าเน่าเสียในสระ  จากปัญหาที่พบเราจึงได้คิดค้นโครงงานเรือเก็บขยะ ระบบ 
IOT มาเพ่ือไปเก็บขยะตามแหล่งน  าที่เราไม่สามารถลงไปเก็บได้เพ่ือลดปัญหาน  าเน่าเสียให้น้อยลง จึงได้เขียนขอทุน
และได้รับความอนุเคราะห์ทุนอุดหนุนการท าโครงงานจากมูลนิธิเทคโนโลยีสารสนเทศตามพระราชด าริสมเ ด็จ
พระเทพรัตนราชสุดา ฯ สยามบรมราชกุมารี โดยการสนับสนุนจากสถาบันกวดวิชา วี บาย เดอะเบรน  
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3.4.5  ขั นตอนการออกแบบส่วนประกอบชิ นงาน 
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3.4.5  ขั นตอนการท า Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุมทิศทาง 
1)  ออกแบบวาดโครงสร้างเรือเก็บขยะและอุปกรณ์ต่างๆ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 2)  น าเหล็กกล่องขนาด 4 หุน ตัดเป็นท่อน ความยาวตามขนาดของโครงสร้างแต่ละส่วน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 3)  ท าการเชื่อมเหล็กแต่ละชิ นให้ติดกันตามโครงสร้างโดยเริ่มจากด้านข้างก่อน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4)  น าตาข่ายเหล็กมาตัดให้พอดีกับโครงเหล็กที่เชื่อมไว้ โดยติดจากด้านข้างทั งสองข้างก่อน 
 

 
 
 
 
 
 

30 cm 

20 cm 

10 cm 

40 cm 

30 cm 

10 cm 10 cm 40 cm 30 cm 
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 5)  ขั นตอนสุดท้ายคือน าไปทดลองในน  าจริงๆเพ่ือทดสอบการลอยตัวของโครงสร้างเรือ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 3.4.6  ทดสอบ ปรับปรุงชิ นงาน และสรุปผลการท าโครงงาน วิธีการทดสอบ คือ  

   1)  ทดลองการขับเคลื่อนเดินหน้าและถอยหลังของเรือเก็บขยะ 

   2)  ได้ทดสอบควบคุมเพ่ือวัดระยะการส่งสัญญาณระหว่างตัวเรือเก็บขยะและอุปกรณ์ 

   3)  มือถือปรากฎว่าสามารถส่งสัญญาณได้ประมาณ 10 เมตร 

   4)  ได้ทดลองการเก็บขยะในสระน  า 

 

 3.4.7  ได้จัดท ารูปเล่มโครงงาน และน าเสนอผลงานกับคณะกรรมการในวันที่ 11 กันยายน 2563 
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3.5 วิธีการทดสอบเก็บขยะแต่ละชนิด 

ชนิดขยะ ผลการเก็บ 

ถุงพลาสติก เก็บได้ดี 

กล่องโฟม เก็บได้บ้าง 

ขวดพลาสติก เก็บไม่ได้เลย 

กล่องนม เก็บได้ดี 
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บทที่ 4 

ผลการด าเนินงาน  

 
4.1 ผลการด าเนนิงาน Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุม

ทิศทาง 

4.1.1  ผลการทดลองการขับเคลื่อนเดินหน้าและถอยหลังของเรือเก็บขยะ ท าการทดลองในสระน  า 

นิ่งซ่ึงหากมีตัวแปรอ่ืนเข้ามา เช่นลม อาจท าให้กระแสน  าเปลี่ยนแปลงไป ความเร็วก็จะเปลี่ยนแปลงตามไป ด้วย
เช่นกัน 

 4.1.2  ผลการทดลองเก็บขยะการทดสอบการเก็บขยะ วิธีการทดลองภายในเวลา 1 ชั่วโมง โดยการเก็บขยะที่
พบเห็นในสระน  าโดยทั่วไป เช่น กล่องโฟม  ขวดพลาสติก กล่องนมและถุงพลาสติก เป็นต้น ตามล าดับ การควบคุม
การท างานของตัวกวักขยะจะท างานเม่ือเราเปิดเครื่องของเรือส่วนเวลาเลี ยว เลี ยวซ้าย ฝั่งขวาใบพัดจะหยุดหมุน 
เลียวขวา ฝั่งซ้ายใบพัดจะหยุดหมุน 

 
4.2 ผลการทดสอบประสิทธภิาพ 

ตารางท่ี 4.1 

 
  

ชนิดขยะ จ านวนขยะ ผลการเก็บ 

ถุงพลาสติก 7 ชิ น เก็บได้ดี 

กล่องโฟม 1 ชิ น เก็บได้บ้าง 

ขวดพลาสติก 0 ชิ น เก็บไม่ได้เลย 

กล่องนม 5 ชิ น เก็บได้ดี 
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บทที่ 5 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สร ุปผล 

 5.1.1  สรุปผลการวิจัย Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือควบคุม

ทิศทาง ที่สร้างขึ นเพ่ือเป็นต้นแบบในการพัฒนา โครงสร้างเรือท าจากเหล็กกล่อง ใช้โฟมเป็นทุ่นลอยส าหรับยึดกับ
โครงสร้างเหล็กกล่อง ใส่วงจรและแบตเตอรี่ควบคุมลงในกล่องวางไว้ส่วนบนของเรือ ใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
ขับเคลื่อนเรือและใช้มอเตอร์หมุนตัวกังหันในการเก็บขยะมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงทั งหมดถูก ควบคุมด้วย
โทรศัพท์มือถือ ขยะที่สามารถเก็บขึ นมาได้มี ถุงพลาสติก กล่องโฟม กล่องนม ส่วนที่ไม่สามารถเก็บได้เลยคือขวด
พลาสติก 

5.2 ปัญหาและอปุสรรค 

 5.2.1 ปัญหาในการท างานก าลังของมอเตอร์ตัวเก่าไม่มีแรงพอที่จะขับเคลื่อนที่เรือไปในทางที่ก าหนดหรือ
ต้องการได้จึงท าให้การท างานมีความล้าช้าเพราะต้องสั่งซื ออุปกรณ์ตัวใหม่ซ่ึงการรอสินค้าอาจใช้เวลานานจึงเป็น
สาเหตุให้การท างานล่าช้าตามมาด้วย 

 5.2.2  อุปกรณ์ที่ใช้รับน  าหนักเรือขณะที่ยังไม่ได้บรรจุขยะลงไปในตัวเรือสามารถรับน  าหนักของตัวเรือได้อย่าง
สมดุล เเต่พอทดลองน าขยะไปลอยด้วยปรากฎว่าเรือเอนไปทางใดทางหนึ่งเเละมีน  าเข้ามาเพราะตัวรับน  าหนัก
สามารถรับน  าหนักได้เพียงตัวเรือเท่านั นจึงต้องมีการวางเเผนเเละออกเเบบโครงสร้างใหม่อีกครั ง 

 5.2.3  ใบพัดที่ใช้ในการควบคุมมีความบางเล็กเเละมีขนาดความยาวไม่ถึงระดับของน  าจึงต้องน าแผ่นลองนั่ งมา
ตัดต่อเพ่ิมขนาดให้กับตัวของใบพัด 

 5.2.4  ขณะที่เรือก าลังเคลื่อนที่อยู่นั นจะมีน  าที่กระเด็นขึ นมาโดนตัวอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ซ่ึงอาจท าให้เกิด
การรวนของระบบได้จึงได้ท ากล่องกันน  ามาเพ่ือป้องกันอุปกรณ์จากน  าที่จะกระเด็นมาโดน 
5.3  ข้อเสนอแนะ 
 5.3.1  การพัฒนาและต่อยอด Automatic Garbage Collection ( เรือเก็บขยะ)  โดยใช้โทรศัพท์มือถือ
ควบคุมทิศทางให้มีประสิทธิภาพและมีประโยชน์มากยิ่งขึ นควรเพ่ิมระบบ ดังนี   

 1)  ควรปรับความไวของมอเตอร์ให้มีความช้าลง เพ่ือช่วยในการบังคับทิศทาง เลี ยวซ้ายเลี ยวขวา ให้
รวดเร็วและดียิ่งขึ น 

 2)  ควรปรับแต่งให้น  าหนักส่วนหลังและส่วนหน้าให้มีน  าหนักใกล้เคียงกัน จะท าให้การตีน  าของตัว
กังหันเสมอกันได้ และความเร็วในการเคลื่อนที่ถอยหลังจะดียิ่งขึ น 

 3)  ควรพัฒนาตะแกรงให้มีขนาดใหญ่ขึ น เพ่ือให้เก็บขยะที่มีขนาดใหญ่ได้เพ่ิมขึ น  
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