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บทท่ี 1  
บทนำ 

 
1.1 ที่มาและความสำคัญของโครงงาน 
          ขยะมูลฝอยหรือขยะท่ัวไปเป็นปญัหาของคนส่วนใหญ่ ซึ่งในสังคมปัจจุบัน ยังไม่มีการจัดการ
ท่ีดี รวมถึงภาคครัวเรือนท่ีมีขยะ หรือส่ิงปฎิกูล ทุกวันเช่น เศษอาหาร ถุงพลาสติก เศษกระดาษ  อีก
ท้ังประเทศไทยเป็นเมืองขยะอินทรีย์หรือสารเคมี จากปุ๋ยท่ีส่งผลต่อส่ิงแวดล้อมรวมถึงจิตใต้สำนึกของ
คนใน ยุคสมัยปัจจุบัน ยังไม่คำนึงถึงผลกระทบต่างๆที่ตามมา ปัจจุบันความสกปรกต่างๆ ทำให้เกิด
ปัญหา ต่อสุภาพอนามัยเช่นปัญหาเกี่ยวกับเช้ือโรค สารเคมี และกล่ินเหม็นท่ีแพร่ไปตามสถานท่ีต่างๆ  
 ปัจจุบันมีถังขยะจำนวนมากแต่ถังขยะท่ีมีอยู่ในปัจจุบันส่วนใหญ่นั้นอยู่ในสภาพท่ีไม่สมบูรณ์  
เนื่องจากผ่านการใช้งานเป็นเวลานาน เช่นไม่มีฝาปิด ฝาถังชำรุด ถังขยะมีรอยแตกร้าว มีการสะสม
ของ ขยะและยังขาดการดูแลรักษาท่ีดี  ซึ่งเป็นสถานท่ีสะสมของเช้ือโรคและแบคทีเรีย อาจทำให้เกิด
การ ติดเช้ือแก่ผู้ท้ิงขยะโดยการสัมผัสกับถังขยะ   
            ความเป็นมาไปได้ของโครงงานท่ีจะบรรลุเป้าหมาย เนื่องจากคณะผู้จัดทำตะหนักถึงปัญหา
ดังกล่าวฉะนั้นจึงได้รวมกันคิดหาเทคนิคต่อยอดจากถังขยะในรูปแบบเดิม  มีการนำมาประยุกต์ 
ความรู้จากคอมพิวเตอร์โดยใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับโดยควบคุมกรทำงานจากบอร์ด kidBrignt เมื่อ
โครงงานนี้สำเร็จจะส่งผลให้มีถังขยะท่ีมีประสิทธิภาพพร้อมใช้งาน   
 
1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน   

1. เพื่อสร้างถังขยะอัจฉริยะ เปิด-ปิด อัตโนมัติด้วย Sensor ตรวจจับความเคล่ือนไหว   
2. เพื่อศึกษาเทคโนโลยีเครือขา่ยเซนเซอร์และการควบคุมอัตโนมัติ   
3. เพื่อประยุกต์และนำความรู้ท่ีได้เรียนมาใช้ให้เกิดประโยชน์    
4. เพื่อป้องกันการติดเช้ือโรคท่ีเกิดจากสัมผัสถังขยะ  

 
1.3 กลุ่มเป้าหมาย   

 ครู บุคลากรและนักเรียนโรงเรียนราชประชานุเคราะห์ 22 จังหวัดแม่ฮ่องสอน  
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1.4 ขอบเขตการศึกษา   
 1. ศึกษาการทำงานของไมโครโทรลเลอร์ (Microtroller) เพื่อประยุกต์ใช้ในการควบคุมการ
ทำงานระบบ เปิด-ปิด อัตโนมัติของถังขยะ   
 2. ศึกษาออกแบบระบบ การติดต้ังและการทำงานของระบบเซนเซอร์อลัตราโซนิค 
(Ultrasonic System)  
          3. ศึกษาตอบสนองของระบบเซนเซอร์กบัการ เปิด-ปิด อัตโนมัติของถังขยะ  
1.5 สมมุติฐาน  

สามารถตอบสนองความสะดวกสบายในการท้ิงขยะป้องกันเช้ือโรคท่ีมาจากการสัมผัสถังขยะ
และสามารถประยุกต์นำความรู้ท่ีได้เรียนมาใช้ในการทำโครงงาน 
 
1.6 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1. ได้ถังขยะระบบ เปิด-ปิด อัตโนมัติด้วยเซนเซอร์ตรวจจับการเคล่ือนไหว 
2. สามารถประยุกต์ส่ิงของท่ีมีความทันสมัยมากขึ้น 
3. เพิ่มความสะดวกสบายต่อการใช้งานในแต่ละวัน 
4. ป้องกันการติดเช้ือโรคจากสัมผัสถังขยะ 
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บทท่ี 2 
ทฤษฎีเอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
การศึกษาโครงงาน เร่ือง ถังขยะอัจฉริยะด้าน Hardware 
 จากการศึกษาโครงงาน เรื่อง ถังขยะอัจฉริยะ ส่ิงท่ีจำเป็นในการจัดทำโครงงาน คือ ต้องรู้จัก
หลักการทำงานของอุปกรณ์ และการเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานตามวัตถุประสงค์ มีการ
วิเคราะห์และหาข้อมูลในส่วนที่เกี ่ยวข้อง เพื่อเป็นแหล่งข้อมูลในการทำงานและพัฒนาต่อยอด
การศึกษาคณะผู้จัดทำได้การรวบรวมแนวคิดหลักการและทฦษฏีต่างๆ จากเอกสารท่ีเกี่ยวข้องดังนี้ 
 
2.1 การใช้งานของบอร์ด KidBright 
 ส่วนประกอบของบอร์ด Kidbright มีส่วนประกอบต่างๆ ดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 1 ภาพแสดงส่วนประกอบของบอร์ด  Kidbright 
 

 2.1.1 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 ท่ีมีวงจร WiFi และบลูทูธกำลังต่ําในตัว 
 2.1.2 ส่วนแสดงผล LED ดอตเมตริกซ์ ขนาด 16 x 8 จุด แบบสีแดง 
 2.1.3 LED แสดงสถานการณ์ทำงานประกอบด้วย 
  1. สถานะการเช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ผ่านพอร์ต USB 
  2. สถานะการเช่ือมต่อ WiFi (ขึ้นกับไลบรารี และบล็อกคำส่ังท่ีใช้ ) 
  3. สถานะการเช่ือมต่อกับคลาวเซิร์ฟเวอร์ หรือ IoT (ขึ้นกับไลบรารี และบล็อกคำส่ังท่ีใช้) 
 2.1.4 ลำโพงเปียโซขับเสียง 
 2.1.5 วงจรสวิตช์กดติด-ปล่อยดับขนาดใหญ่ 2 ตัว 
 2.1.6 วงจรฐานเวลานาฬิกาจริงพร้อมแบตเตอรี่สำรองสำหรับรักษาค่าเวลาเมื่อไม่มีไฟเล้ียง 
 2.1.7 สวิตช์ RESET การทำงาน 
 2.1.8 เช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ ผ่านพอร์ต USB โดยใช้คอนเน็กเตอร์ แบบ USB-C (ปรับปรุง
จาก V1.5 ด้ังเดิม) สำหรับการดาวน์โหลดโปรแกรมและส่ือสารข้อมูลอนุกรม (โดยความสามารถใน
การส่ือสารข้อมูลขึ้นกับ IDE ท่ีเลือกใช้ ) และยังใช้ในการรับไฟเล้ียง +5V ผ่านพอร์ต USB-C ด้วย 
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 2.1.9 จุดต่อพอร์ตท่ีใช้คอนเน็กเตอร์ JST 2 mm 3 ขา (JST : Japan Standard Terminal) รวม 6 ขา 
  1. พอร์ตอินพุตดิจิทัล ประกอบด้วย ขา IN1 (GPIO32) , IN2 (GPIO33), IN3 (GPIO34) 
และ IN4 (GPIO35) ตามการกำหนดขาของ KidBright 
  2. พอร์ตเอาต์พุตดิจิทัล OUT1 (GPIO26) และ OUT2 (GPIO27) 
  3. จุดต่อพอร์ตท่ีเป็นจุดบัดกรี ขนาดรู 4 mm สำหรับติดต้ังแจ๊กบานาน่า รวม 10 จุด 
  4. พอร์ตอินพุตดิจิทัล ประกอบด้วย ขา IN1 (GPIO32) , IN2 (GPIO33), IN3 (GPIO34) 
และ IN4 (GPIO35) ตามการกำหนดขาของ KidBright พอร์ตเอาต์พุตดิจิทัล OUT1 (GPIO26) และ 
OUT2 (GPIO27) 
  5. จุดต่อไฟเล้ียง 3V และ กราวด์ (GND) 
 2.1.10 จุดต่อพอร์ตแบบจุดบัดกรีอิสระประกอบด้วย ขาพอร์ต GPIO18, 19, 23, VN และบัส 
 2.1.11 จุดต่อบัส I2C1 สำหรับต่ออุปกรณ์ ภายนอกเพิ่มเติมเพื่อขยายระบบแบบ KB CHAIN 5 ขา 
 2.1.12 ติดต้ังตัวตรวจจับแสงแบบ LDR หรือตัวต้านทานแปรค่าตามแสง 
 2.1.13 ติดตั้งตัวตรวจจับอุณหภูมิ ที่ทำงานผ่านระบบบัส I2C วัดอุณหภูมิได้ -40 ถึง 150 องศา
เซลเซียส มีค่าความผิดพลาด ±1 องศาเซลเซียส 
 2.1.14 ติดตั้งตัวตรวจจับความเร่งและสนามเหล็กเบอร์ LSM303GR ทำงานผ่านระบบบัส I2C 
(เป็นความสามารถเพิ่มเติมใหม่ มีเฉพาะในรุ่น 1.5i จาก INEX เท่านั้น) 
  1. ย่านวัดความเร่ง 3 แกน รองรับ 2, 4, 8 และ 16G ความละเอียดในการวัด 10   บิต 
  2. ย่านวัดความแรงสนามเหล็ก 50 เกาส์ นำมาใช้งานเป็นเข็มทิศดิจิทัลได้ 
  3. ทำงานกับ ปล๊ักอิน iAC เพื่อรองรับการตรวจจับการเคล่ือนท่ีของบอร์ดหลาย 
รูปแบบ อาทิการลอยกลางอากาศ (free fall) การพลิกบอร์ด คว่าและหงายบอร์ด หมุนและเอียงบอร์ด 

2.1.15 ร ับไฟเลี ้ยง +5V จากจุดต่อพอร์ต USB-C ผ่านวงจรควบคุมแรงดันคงท่ี  หรือ 
เรกูเลเตอร์ ให้ได้ไฟเล้ียงคงท่ี ท่ี +33V สำหรับเล้ียงวงจร  
 
 2.2 การใช้ เซนเซอร์ วัดระยะทาง US-100 
                    

 
รูปท่ี 2 ภาพแสดง KidbrightIDE 

https://store.kidbright.info/plugin/34/iAC


5 
 

 เซนเซอร์ว ัดระยะทาง US-100 Ultrasonic Sensor Ultrasonic Ranging Module เป็น
โมดูลเซนเซอร์วัดระยะด้วยคล่ืนอัลตร้าโซนิค สามารถวัดระยะได้อย่างแม่นยำ เนื่องจากมีเซนเซอร์วัด
อุณหภูมิในตัว ทำให้สามารถนำมาคำนวณหาความเร็วเสียงที ่เปลี ่ยนแปลงไปตามอุณหภูมิได้ 
นอกจากนี้โมดูลนี้ยังมีข้อดีท่ีสามารถส่ือสารกับไมโครคอนโทรลเลอร์ หรือ arduino ผ่าน UART หรือ
การทริกสัญญาณแบบเดิม ทำให้เกิดความยืดหยุ่นในการใช้งานมากยิ่งขึ้น อีกทั้งยังสามารถใช้งานได้
กับแรงดันไฟฟ้า 3.3V และ 5V อีกด้วย ใช้กระแสไฟฟ้าในการทำงานเพียง 2mA 
 1.วัดระยะทางระหว่างเซ็นเซอร์กับวัตถุได้ต้ังแต่ 2-450cm 
 2.ใช้แรงดันไฟเล้ียง 2.4-5.5V 
 3.ความถ่ี 40KHz 
 4.ส่ือสารข้อมูลกับไมโครคอนโทรลเลอร์ 2 แบบ คือ แบบทริกสัญญาณ และส่ือสารผ่าน 
UART มีจ๊ัมเปอร์สำหรับเลือกโหมดการส่ือสาร 
 5.สามารถวัดค่าได้อย่างแม่นยำ เพราะใช้เซ็นเซอร์วัดอุณหภูมินำค่าท่ีได้ไปคำนวณหา
ความเร็วเสียงท่ีเปล่ียนแปลงไปตามอุณหภูมิ 
 6.ขนาด 20x45mm 
 
2.3 หลักการ Servo Motor 

 
รปูท่ี 3 ภาพตัวอย่างServo Motor 

 
 ในบทนี้ได้อธิบายการออกแบบแต่ละส่วนท่ีใช้ในโครงงานนี้ประกอบด้วย  บล็อกโดอะแกรม 
วงจรรวม ช้ินส่วนประกอบการทำงานของเซ็นเซอร์ชัดระยะทาง การทำงานของServo Motor การ
ทำงานท้ังหมดควบคุมด้วย บอร์ด KidBright 

หน้าที่ของ Servo Motor 
     Servo Motor มีหน้าท่ีขับเคล่ือนอุปกรณ์ของเครื่องจักรกลหรือระบบของการทำงานนั้นๆ ให้
เป็นไปตามรูปแบบที่ ได้รับคําสั่งจากตัว Servo Driver พร้อมกับส่งสัญญาณป้อนกลับให้กับตัว Servo 
Driver ว่าตอนนี้ Servo Motor เคลื่อนที่ด้วย ความเร็วเท่าไหร่และระยะทางในการเคลื่อนที่เป็น
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ระยะทางเท่าไหร่แล้ว ด้วยสัญญาณของตัว Encoder ที ่อยู ่ภายในตัว Servo Moter ทำให้การ
เคลื่อนที่ของ Servo Motor นั้นมีความแม่นยําสูงด้วยองค์ประกอบข้างต้นทั้งหมดทั้งมวลนั้น พอจะ
ทำให้ผู้ที่จะใช้งานหรือผู้ที่กําลังศึกษา พอที่จะมองภาพของการ ทำงานของระบบ Servo Motor ว่า
องค์ประกอบของระบบหรือการท่ีจะใช้งาน Servo Motor นั้นต้องมีองค์ประกอบอะไรบ้างจึงจะใช้ 

งาน Servo Moto 
คลื่นอัลตราโซนิค เป็นคลื่นความถี่เหนือความถี่สัญญาณเสียง ปกติแล้วมนุษย์จะไม่สามารถ

ได้ยินเสียงเพราะมนุษย์สามารถได้ยินเสียงได้ท่ีความถ่ี 20 Hz ถึง 20 kHz ความถ่ีอัลตราโซนิคนั้น ท่ี
นิยมใช้งานในเซนเซอร์วัดระยะรุ่นต่าง ๆ จะมีความถ่ีท่ีประมาณ 40kHz  ข้อดีของการใช้ความถ่ีนี้ คือ
มีลักษณะของความยาวคลื่นที่สั้น ส่งผลให้คลื่นไม่แตกจายออกเป็นวงกว้าง และสามารถยิงคลื่นตรง
ไปชนวัตถุใดๆ ก็ได้ และนอกจากนี้ความถี่ 40kHz ยังเป็นความถี่ที่มีระยะเดินทางเพียงพอกับการใช้
งาน หากใช้ความถ่ีสูงขึ้น จะทําให้คล่ืนเดินทางได้ในระยะทางท่ีลดลง ทำให้เมื่อนำมาใช้งานจริงจะวัด
ระยะได้ในระยะท่ีส้ัน 

หลักการวัดระยะด้วยคลื่นอัตราโซนิค 
  หลักการของการวัดระยะด้วยคล่ืนอัตราโซนิค คือ การส่งคล่ืนอตัราโซนิคออกไปจากตัวส่ง 
(Transmitter) เมื่อคลื่นที่ส่งออกไปวิ่งไปชนกับวัตถุ คลื่นจะมีการสะท้อนกลับมา แล้ววิ่งกลับไปชน 
ตัวรับ(Receiver) ด้วยการเริ ่มนับเวลาที่ส่งคล่ืนออกไปจนถึงได้รับคลื่นกลับมา ทำให้สามารถหา
ระยะห่างระหว่างวัตถุกับเซนเซอร์ 
 
 4. หลักการใช้งาน Buzzer 
 

 
 

รูปท่ี4 แสดงภาพBuzzer 
 

บัซเซอร์ (Buzzer) คือ ลำโพงแบบแม่เหล็กหรือ แบบเปียโซท่ีมีวงจรกำเนิดความถี่ 
(Oscillator ) อยู่ภายในตัว ใช้ไฟเล้ียง 3.3 - 5V สามารถสร้างเสียงเตือนหรือส่งสัญญาณท่ีเป็น
รูปแบบต่างๆ เราอาจจะเคยได้ยินเสียงบัซเซอร์อยู่บ่อยๆ เช่น เสียง ปี๊บท่ีอยู่ในคอมพิวเตอร์ก็ใช้บัซ
เซอร์ในการส่งสัญญาณให้ทราบสถานะของคอมพิวเตอร์ให้ทราบว่ามีปัญหาเกิดขึ้นกับระบบต่างๆ  
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บทท่ี 3 
ข้ันตอนการดำเนินการ 

  
ในการทำโครงงานครั้งนี้ได้อธิบายวิธีการออกแบบแต่ละสัดส่วนที่ใช้ในโครงงานนี้ประกอบ 

บล็อกไดอะแกรม  วงจรรวมชิ้นส่วนประกอบ การทำงานของเซนเซอร์ชัดระยะทางของ Serve 
Motor การทำงานท้ังหมดควบคุมด้วยบอร์ด KidBriht 
 
3.1 เคร่ืองมือและวิธีการดำเนินงาน 
     วัสดุอุปกรณ์ 

1. บอร์ด KidBright 
2. เซนเซอร์อัตราโซนิด วัดระยะทาง US-100 
3. สายไฟจัมเปอร์ 
4. น๊อตM3x6mm 
5. ถังขยะขาเหยียบ ขนาด 27.5.x35.5ซม. 
6. บล็อกไดอะแกรมการควบคุมถังขยะอัจฉริยะเปิด-ปิด  
7. โปรแกรมควบคุมการทำงาน 

 วิธีการดำเนินงาน 
1. ประชุมสมาชิกในกลุ่มเพื่อศึกษา และเลือกหัวข้อสนใจในการท าโครงงาน 
2. นำเสนอหัวข้อโครงงานท่ีได้จากการเลือกหัวข้อท่ีสนใจของกลุ่มท างานต่อครู 

ท่ีปรึกษาโครงงาน 
3. วางแผนการจัดทำโครงงาน เขียนแบบร่างช้ินงานโดยใช้ โปรแกรมSketchup 

 และเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานด้วยโปรแกรม Arduino 
4. นำแบบร่างโครงงานมาจัดทำช้ินงานท่ีสมบูรณ์ 
5. ทดสอบของประสิทธิภาพของช้ินงาน 
6. จัดทำรูปเล่มโครงงาน 
7. นำเสนอผลงาน            
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3.2 โครงสร้างถังขยะอัจฉริยะ 

 

รูปที่ 5 ของถังขยะอัจริยะที่เริ่มทำ 
               
 3.3 แสดงภาพโครงสร้างถังขยะอัจฉริยะ 
 

 

 

รูปที่ 6 ประกอบชิ้นส่วน 
 
3.4 การทดสอบการทำงานของระบบเพื่อหาข้อพกพร่อง 
 

 

รูปที่ 7 ทดสอบการทำงาน 
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บทท่ี 4 
ผลการดำเนินงาน 

          
 ปัญหาการท้ิงขยะไม่เป็นท่ีกลายเป็นปัญหาท่ีแก้ไขได้ยาก ซึ่งวิธีการแก้ปัญหาท่ีดีท่ีสุด คือ การ
แก้ไขท่ีตัวผู้ท้ิง โดยการปลูกจิตสำนึก และเสริมสร้างลักษณะนิสัยท่ีดีแต่ในการปฏิบัติจริงนั้นเป็นไป ได้
ยาก คณะผู้จัดทำจึงคิดท่ีจะสร้างแรงจูงใจในการท้ิงขยะให้เป็นที่มากขึ้นโดยใช้เทคโนโลยี การเขียน
โค้ด ส่ังงานบอร์ดสมองกลฝังตัว KidBrightและโมดุลเสริม ในการช่วยแก้ปัญหาการท้ิงขยะไม่เป็นท่ีให้
ดีขึ้น โดยการนำถังขยะธรรมดามาทำเป็นถังขยะอัตโนมัติท่ีเรียกว่า “ถังขยะคุณธรรม” จากการ
ทดลองประดิษฐ์ถังขยะคุณธรรม ได้ทดลองใช้งานในอาคาร และภายนอกอาคาร(บริเวณ ทางเดินใกล้
โรงอาหาร) ผลของการใช้งานในครั้งแรก เซนเซอร์ทำงานไม่เสถียร กลไกการเปิดฝาถัง ขัดข้อง ไม่
แข็งแรง โมดุลเสียงไม่ทำงาน จึงทำการแก้ไขโค๊ดและกลไกการเปิดฝาถัง ในการทดลองครั้งต่อมาถัง
ขยะคุณธรรมเริ่มทำงานเมื่อเซนเซอร์ตรวจจับการเคล่ือนไหวในระยะ 3-5 ม. ถ้าไกลกว่านั้นเซนเซอร์
จะไม่สามารถตรวจจับได้ ส่วนกลไกการเปิดฝาถังทำงานได้สมบูรณ์ ทดลองใช้งานภายนอกอาคาร 
(บริเวณทางเดินใกล้โรงอาหาร) ถังขยะคุณธรรมทำงานได้อย่างสมบูรณ์ เช่นเดียวกัน 
         
อภิปรายผลการทดลอง 

จากโครงงาน เรื่อง ถังขยะคุณธรรม เกิดจากความตระหนักของทางคณะผู้จัดทำโครงงานใน
เรื่อง ปัญหาการทิ้งขยะไม่ถูกที่ และการเขียนโค้ดสั่งงานบอร์ดสมองกลฝังตัว KidBright และโมดุล
เสริม จึงได้ ออกแบบและประดิษฐ์ถังขยะคุณธรรม โดยนำเอาถังขยะธรรมดามาพัฒนาให้น่าสนใจ 
และทันสมัย 21 สร้างนิสัยการทิ้งขยะให้ถูกที่ ปลูกจิตสำนึกการคัดแยกขยะ นอกจากนี้สามารถเป็น
ต้นแบบแก่ผู้สนใจ และนำไปต่อยอดได้ ถังขยะคุณธรรมสามารถใช้งานในอาคาร และภายนอกอาคาร
ได้อย่างสมบูรณ์ ตามวัตถุประสงค์ ของการศึกษา เซนเซอร์ตรวจจับในระยะไกลมากถึง 3 - 5 ม. และ
บอร์ด KidBright สServo Motor ให้เปิดฝาถัง พร้อมกับสั่งโมดุลเสียง ให้เปิดเสียง “เชิญทิ้งขยะรี
ไซเคิลลงถังสีเหลืองนี้นะคะ” เพื่อ เป็นการเชิญชวนการท้ิงขยะด้วยการคัดแยกขยะอย่างถูกต้อง 

 

รูปท่ี 8 โปรแกมท่ีเขียนออกมา 
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อธิบายวิธีการทำงาน 
การทำงานของระบบถังขยะอัจฉริยะนั้น แบ่งออกเป็น 2 ส่วนด้วยกัน คือ 

 ส่วนที่ 1 เป็นระบบเปิด – ปิดฝาถังอัตโนมัติ 
           หลักการทำงาน คือเมื่อมีคนท่ีต้องการท้ิงขยะเดินเข้ามาท่ีด้านหน้าของถังขยะ เซ็นเซอร
ตรวจวัดระยะก็จะทำงานและส่ังให้มอเตอร์หมุนเปิดฝาถังขยะ เพื่อท้ิงขยะ และถ้าคนท่ีท้ิงขยะยังเดิน
อยู่ฝาถังก็จะยังไม่ปิด เมื่อเซ็นเซอร์วัดระยะตรวจไม่พบคนท่ีท้ิงขยะแล้ว ฝาถังก็จะปิดลงอัตโนมัติ 

ส่วนที่ 2 เป็นระบบตรวจดูว่าถังขยะเต็มหรือไม่ 
           หลักการทำงาน คือในถังขยะจะมีเซ็นเซอร์รยะอีกตัวหนึง่ คอยตรวจวัดปริมาณขยะท่ีอยู่ใน
ถัง เมื่อขยะขึ้นมาถึงระดับหนึ่ง เมื่อเซ็นเซอร์ตรวจพบว่า ถังขยะเต็มแล้ว ก็จะส่ังให้ระบบทุกระบบ
หยุดการทำงาน และส่ังให้ไฟ LED ท่ีอยู่ด้านนอกถังขยะเปิด เพื่อเป็นสัญญาณบอกว่า ถังขยะเต็มแล้ว 
และถ้ายังไม่เอาขยะออกไปท้ิงระบบทุกระบบก็จะยังไม่ทำงาน เมื่อเอาขยะออกไปท้ิงแล้วไฟ LED ก็
จับดับลง และระบบท้ังหมดก็จะกลับมาทำงานได้เหมือนเดิม 

ส่วนที่ 3 เป็นระบบสร้างจิตสำนึกเม่ือมีคนมาทิ้งขยะ  จะมีเสียงพูด “ขอบคุณที่ทิ้งขยะลง
ถังขยะ 
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บทท่ี5 
สรุปปัญหาและข้อมูลเสนอแนะ 

 
จากการจัดทำโครงงาน “ถังขยะอัจฉริยะ” สามารถสรุปผลการดำเนินงานได้ดังนี้ 

 
สรุปผลการดำเนินโครงการ 

1. ได้ศึกษาเรื ่องการเขียนโปรแกรมเพื ่อควบคุมการทำงานของถังขยะโดยใช้โปรแกรม  
KidBright การออกแบบช้ินงานโดยใช้โปรแกรม KidBright รวมถึงการต่อวงจร อิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งเป็น
เรื่องท่ีกลุ่มสนใจได้อย่างละเอียดลึกซึ้งมากขึ้นทำให้มีความเข้าใจมากขึ้น 

2. ได้นำความรู้ท่ีได้จากการศึกษามาประยุกต์ใช้ เพื่อสร้างช้ินงาน 
3. ได้นำช้ินงานท่ีสร้างขึ้น ไปทดลองใช้กับนักเรียนภายในโรงเรียน  
4. สรุปและอภิปรายผลการดำเนินโครงงานกับครูท่ีปรึกษาโครงงาน 

 
ปัญหาและอุปสรรคในการทดลอง 

ถังขยะอัจริฉยะเป็นเพียงแบบจำลอง การเชื่อมต่ออุปกรณ์และส่วนประกอบต่างๆ ด้วยกาว
ร้อน ทำให้ประสิทธิภาพทำงานของระบบท่ีไม่คงทนและใช้งานได้ในระยะส้ัน 
 
ข้อเสนอแนะและแนวทำงในกำรพัฒนำ  

ควรพัฒนาและปรับปรุงชิ้นงานให้เป็นถังขยะที่ใช้ในชีวิตประจำวันได้จริง และมีความคงทน 
ใช้งานได้ในระยะยาว 
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รูปการทำกิจกรรมโครงงาน 
 

1. แบบบันทึกการประชุมกลุ่มเพื่อเลือกหัวข้อโครงงาน 

 
รูปท่ี 9 ประชุมการทำถังขยะอัจฉริยะ 

 
2. แบบร่างของโครงงาน 

 
รูปท่ี 10 ประกอบทำถังขยะอัจฉริยะ 

 
3. ภาพประกอบ 

 
รูปท่ี 11 สมาชิกในกลุ่ม และช้ินงาน 
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