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1. ที่มาและคüามÿ าคัญ  

 ขยะ เป็นÿิ่งของĀรือüัÿดุที่Āมดประโยชน์แล้üและถูกทิ้งโดยไม่มีคüามจ าเป็นในการใช้งานอีกต่อไป เช่น 
ถุงพลาÿติก ขüดน้ า รองเท้า กล่องโฟม ฯลฯ การทิ้งÿิ่งของเĀล่านี้ท าใĀ้เกิดขยะ ปัจจุบันประเทýไทยมีขยะ
เกิดข้ึนประมาณ 73,840 ตัน/üัน ขยะในน้ าคิดเป็น 109 - 137 ตันต่อüัน จากปริมาณขยะทั้งĀมดเมื่อเทียบ
กับÿัดÿ่üนขยะทั้งĀมดต่อüันแล้üมีเปอร์เซ็นต์น้อย ยังไม่รüมกับขยะบนบกที่ถูกน้ าพาลงไปน้ า แต่ÿ่งผลใĀ้
เกิดปัญĀาอย่างมĀาýาลเป็นüงกü้างเพราะเมื่อขยะไปอยู่ในน้ าไม่ÿามารถย่อยÿลายได้ ขยะเĀล่านี้น ามาซึ่ง
มลภาüะต่างๆ ท าใĀ้เกิดผลเÿียต่อÿิ่งแüดล้อมและระบบนิเüýเป็นอย่างมากโดยเฉพาะทางน้ า เพราะเมื่อมี
ขยะเป็นจ านüนมากลอยอยู่บนผิüน้ าจะท าใĀ้น้ าในคูคลอง Āรือแม่น้ าเน่าเÿีย จึงท าใĀ้ÿิ่งมีชีüิตที่อาýัยอยู่ใน
น้ าไม่ÿามารถด ารงชีüิตอยู่ได้ท าใĀ้Ā่üงโซ่อาĀารของÿัตü์ที่อยู่ในน้ าเÿียÿมดุล ปลาไม่ÿามารถท่ีจะขยายพันธุ์
ไม่ÿามารถล่าเĀยื่อ และĀาอาĀารได้Āรือแม้แต่ÿัตü์อ่ืนๆก็ไม่ÿามารถอาýัยอยู่ได้  มองแล้üไม่ÿบายตา เป็น
แĀล่งรüมเชื้อโรค อุดก้ันท่อระบายน้ าท าใĀ้น้ าท่üม รüมทั้งผู้คนที่อาýัยอยู่พื้นที่ติดกับแม่น้ าล าคลองยังได้รับ
กลิ่นและมลพิþจากขยะเĀล่านี้ การเก็บขยะในแĀล่งน้ านั้นต้องใĀ้คนพายเรือลงไปเก็บต้องใช้แรงงานคนท า
ใĀ้ÿิ้นเปลืองแรงงานและอาจก่อใĀ้เกิดอุบัติเĀตุระĀü่างการเก็บขยะ เช่น พลัดตกจากเรือ ซึ่งอาจจะท าใĀ้
เกิดการÿูญเÿียตามมา เป็นต้น 

 ปัจจุบันทั่üโลกก าลังประÿบปัญĀากับปริมาณขยะท่ีมีมากข้ึนอย่างต่อเนื่อง และ ขยะเĀล่านั้นก็ยังไĀลลง
แม่น้ าอย่างต่อเนื่อง  Āลาย ๆ Āน่üยงาน ทั้งภาครัฐและเอกชน ได้ĀันมาใĀ้คüามÿนใจในการÿร้างทุ่นกัก
ขยะ  ได้แก่ “ต้นแบบทุ่นกักขยะลอยน้ า”  การท าทุ่นดักขยะเมื่อดักได้แล้üจะต้องพายเรือออกไปเก็บขยะ
ท าใĀ้เÿียแรงและเÿี่ยงอันตรายต่อการท างาน การÿร้างช่องดักขยะบริเüณอุโมงค์ระบายน้ า แต่เมื่อขยะติด
เป็นจ านüนมากก็จะท าใĀ้น้ าระบายไม่ทันและคนงานก็ต้องท างานĀนักมากขึ้นอีกทั้งยังเÿี่ยงต่ออันตรายใน
การปฏิบัติงานเช่นกัน มีการรณรงค์และจัดกิจกรรมช่üยกันท าคüามÿะอาดแĀล่งน้ าแต่ก็ยังไม่Āมดไป
ÿ าĀรับขยะจ านüนมาก ทางเทคโนโลยีมีการท าĀุ่นยนต์ด าน้ าช่üยในการÿ ารüจทางน้ า และเก็บขยะĀรือ
เก็บข้อมูลเกี่ยüกับแĀล่งน้ าต่างๆได้ แต่ก็มีจ านüนไม่เพียงพอเนื่องจากต้นทุนการผลิตÿูงมาก รองลงมามีการ
ท าเรือเก็บขยะแบบบังคับก็เป็นอีกทางĀนึ่งด้üยแต่ยังไม่ค่อยมีเÿถียรภาพและประÿิทธิภาพมากนัก 

 
รูปที่ 1 การท าแนüทุ่นดักขยะ 

ที่มา: https://www.seub.or.th/bloging/news/global-news 



คณะผู้จัดท าได้เล็งเĀ็นü่าการจัดท าเรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานงานแÿงอาทิตย์คüบคุมผ่านแอป

พลิเคชันเป็นÿิ่งที่มีประโยชน์ในการช่üยทุ่นแรงและคüามปลอดภัยของคนในการเก็บขยะในแม่น้ าและได้น า

คüามรู้ที่เรียนมาประกอบเป็นชิ้นงานใĀ้มีประÿิทธิภาพมากยิ่งขึ้นและไม่ÿ่งผลเÿียต่อระบบนิเüý ช่üยท าใĀ้

แม่น้ าล าคลองÿะอาด ไม่เน่าเÿีย และไม่ÿ่งกลิ่นเĀม็น อีกทั้งยังช่üยเพ่ิมออกซิเจนในน้ าที่ได้จากการ

ขับเคลื่อนของเรือเก็บขยะซึ่งเป็นปัจจัยในการด ารงชีüิตของÿัตü์น้ าต่างๆ และยังท าใĀ้ชาüบ้านÿามารถใช้

แĀล่งน้ าที่ÿะอาดในการอุปโภคและบริโภคได้อีกด้üย 

2. üัตถุประÿงค์ของโครงการ 

2.1 เพ่ือýึกþาĀลักการท างานของเรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานงานแÿงอาทิตย์คüบคุมผ่านแอป

พลิเคชัน 

2.2 เพ่ือÿร้างเรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานงานแÿงอาทิตย์คüบคุมผ่านแอปพลิเคชัน 

2.3 เพ่ือลดปัญĀาขยะในแม่น้ าและช่üยทุ่นแรงของคน 

3. ประโยชน์ที่คาดü่าจะได้รับ 

3.1 ได้เข้าใจĀลักการท างานของเรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานแÿงอาทิตย์คüบคุมผ่านแอปพลิเคชัน 

3.2 ได้เรียนรู้ทักþะในการเขียนโปรแกรมคอมพิüเตอร์ 

3.3 ไดช้่üยลดปัญĀาขยะในแม่น้ าและช่üยทุ่นแรงของคน 

4. ทฤþฎีและĀลักการ 

4.1 ทบทüนüรรณกรรมท่ีเกี่ยüข้อง 

อมรินทร์ จินดาเพชร และÿุทธิชัย ไชยชะนะ (2552). เครื่องเก็บขยะบนผิüน้ าคüบคุมระยะไกล 

เป็นการประดิþฐ์เครื่องเก็บขยะบนผิüน้ าคüบคุมระยะไกล เพ่ือใช้เก็บขยะบนผิüน้ า เช่น ในล าคลอง ในÿระ

น้ า การท างานของตัüเครื่องจะถูกบังคับด้üยรีโมท คüบคุมการขับเคลื่อนด้üยใบพัด 2 ตัü แยกมอเตอร์ออก

จากกันในการคüบคุมทิýทางและเป็นการเพ่ิมลดคüามเร็üได้อย่างอิÿระ โดยมีกล้องแÿดงผลจากตัüเครื่อง

ÿามารถĀันซ้าย-ขüา และก้มเงยได้ ชุดเก็บขยะท าเป็นÿายพานขับเคลื่อนด้üยมอเตอร์ไฟฟ้ากระแÿตรง 

จ านüน 1 ตัü เพ่ือเก็บขยะที่ลอยอยู่แต่แบบนี้เมื่อระยะคüบคุมเกิน 35 เมตรจะมีการท างานที่ไม่เÿถียร มี

กล่องคüบคุมการท างานที่ขนาดใĀญ่พกพาและเคลื่อนที่ล าบาก [1] 

 
รูปที่ 2 เครื่องเก็บขยะบนผิüน้ า 

ที่มา: https://explore.nrct.go.th/search_detail/result/2895 



เมล์ เมืองชนะ และทัýน์ แซ่เĀลี่ยง (2562). เรือเก็บขยะคüบคุมระยะไกล ใช้รีโมทüิทยุในการ

คüบคุมการÿั่งงานกับüงจรเซอโüกับลิมิตÿüิทซ์ แล้üใช้แบตเตอรี่จ่ายพลังงานไฟฟ้าÿ าĀรับขับเคลื่อนเรือ

และÿ าĀรับระบบคüบคุมของเรือ ประกอบด้üย 3 ÿ่üนÿ าคัญคือ ÿ่üนที่Āนึ่งตัüเรือท่ีออกแบบมาใĀ้ÿามารถ

ลอยน้ าได้ ÿ่üนที่ÿองระบบขับเคลื่อนเรือเดินĀน้า-ถอยĀลัง และÿ่üนที่ÿามคือÿ่üนระบบการจัดเก็บขยะ

ด้üยระบบÿายพาน เรือถูกออกแบบมาใĀ้เป็นเรือคüบคุมด้üยรีโมทคอนโทรลจากระยะไกล ผลการทดÿอบ

ÿมรรถนะ ÿามารถเคลื่อนที่ในภาüะไร้โĀลดด้üยคüามเร็ü 6.25 เมตรต่อนาที ในภาüะบรรทุกโĀลดเต็มพิกัด

ÿามารถ เคลื่อนที่ได้ 6.16 เมตรต่อนาที ÿ่üนÿมรรถนะด้านคüามÿามารถด้านการท างานในภาüะไร้โĀลด 

เรือต้นแบบÿามารถใช้งานได้ต่อเนื่อง 20 ชั่üโมง ÿ่üนในภาüะโĀลดบรรทุกเต็มพิกัดท างานได้ต่อเนื่อง 18 

ชั่üโมง ในการคüบคุมด้üยรีโมทคอนโทรลÿามารถคüบได้ด้üยระยะ 50 เมตร และภายในเüลา 1 ชั่üโมง

ÿามารถเก็บขยะลอยน้ า เช่น ขüดน้ าพลาÿติก Āนักเฉลี่ย 3.12 กิโลกรัม ข้อเÿียเมื่อแบตเตอรี่Āมดจะท าใĀ้

ต้องเÿียเüลากลับมาชาร์จและท างานไม่ต่อเนื่อง และแบบนี้เคลื่อนที่ช้าและไม่มีการแÿดงผลü่าแบตเตอรี่

เĀลือเท่าไรจึงจะĀมด [2] 

ณัฐÿุต จันทร์บุญเรือง,รัฐธรรมนูญ รüยกระบือ และนายภากร นาคýร ี(2563). เรือเก็บขยะคüบคุม

ผ่านระบบแอนดรอยด์  The garbage collection boat controlled with android system เป็นการ

ออกแบบการประยุกต์ใช้ÿมาร์ทโฟนแอนดรอยด์ ในการคüบคุมการบังคับเรือเก็บขยะผ่านเครือข่ายไร้ÿาย 

(WIFI) โดยใช้ Node MCU ESP8266 ท าĀน้าที่รับÿ่งค าÿั่งเพ่ือคüบคุมมอเตอร์เกียร์ดีซี 12 โüลต์ ติดกับ

ใบพัดเป็นตัüขับเคลื่อนใĀ้เรือเก็บขยะเคลื่อนที่ตามต้องการเพ่ือเก็บขยะตามแĀล่งน้ าชุมชนที่มีขยะเป็น

จ านüนมาก ÿามารถเก็บขยะได้ĀลากĀลาย เช่น ขüด กล่อง กระป๋อง ถุงพลาÿติก โดยใช้ÿายพานล าเลียง

ท าĀน้าที่ตักขยะเข้าÿู่ตัüเรือรองรับน้ าĀนักของขยะได้ 15 กิโลกรัม มีระยะการคüบคุมได้ ÿูงÿุด 25 เมตร 

ข้อเÿียคือไม่ÿามารถคüบคุมระยะไกลๆได้เนื่องจาก Node MCU ESP8266 มีระยะการเชื่อมต่อที่ไม่ไกล 

เรือเก็บขยะนี้เป็นการใĀ้พลังงานด้üยแบตเตอรี่แต่ต้องกลับมาชาร์จเมื่อใช้งานอยู่ท าใĀ้ท างานได้ไม่ต่อเนื่อง  
[3] 

 

รูปที่ 3 เรือเก็บขยะคüบคุมผ่านระบบแอนดรอยด์ 

ที่มา: https://scontent.fhdy2-1.fna.fbcdn.net/ 



üัชรชัย ÿมýรี,อนันต์ ต้องใจ และกฤþณ์นันทิพัฒน์ บุตรĀลüง (2562). ท าโครงงาน Automatic 
Garbage Collection (เรือเก็บขยะ) โดยใช้โทรýัพท์มือถือคüบคุมทิýทางÿั่งงานกับüงจรเซอโüกับลิมิต

ÿüิทซ์แล้üใช้แบตเตอรี่จ่ายพลังงานไฟฟ้าÿ าĀรับขับเคลื่อนเรือและÿ าĀรับระบบคüบคุมของเรือ 

ประกอบด้üย 3 ÿ่üน คือ ÿ่üนที่Āนึ่งตัüเรือที่ออกแบบมาใĀ้ÿามารถลอยน้ าได้ ÿ่üนที่ÿองระบบขับเคลื่อน

เรือเดินĀน้าถอยĀลัง และÿ่üนที่ÿามคือÿ่üนระบบการจัดเก็บขยะด้üยระบบใบพัด ซึ่งท าใĀ้ปลอดภัย และ

ÿะดüกในการใช้งาน ในการคüบคุมเรือเก็บขยะด้üยโทรýัพท์มือถือภายในเüลา 1 ชั่üโมง ÿามารถเก็บขยะ

ลอยน้ า เช่น ถุงพลาÿติก กล่องโฟม กล่องนม ข้อเÿียคือไม่ÿามารถเก็บขüดพลาÿติกได้เพราะในÿ่üนของ

ใบพัดที่เĀüี่ยงขยะเข้าไปในตัüเก็บขยะท างานได้ไม่ดีและมีระยะการคüบคุมที่ไม่เกิน 30 เมตร รüมทั้ง

แบตเตอรี่จะใช้งานได้ไม่ต่อเนื่องและไม่มีการบอกเปอร์เซ็นต์ü่าเĀลือเท่าไรและจะใช้งานได้นานเพียงใด [4] 

 

4.2 แนüคüามคิด 

          เรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานงานแÿงอาทิตย์คüบคุมผ่านแอปพลิเคชันจะแบ่งออกเป็น 2 ÿ่üน

ใĀญ่ๆ คือภาครับ(Input) และภาคÿ่ง(Output) โดยมีไมโครคอนโทรลเลอร์ชนิดบอร์ด NodeMCU ESP32 

เป็นแกนกลางคüบคุม โดยการท างานแลกเริ่มจะได้รับพลังงานไฟฟ้าจากโซลาเซลล์ที่ติดตั้งไü้บริเüณบน

Āลังคาของตัüเรือจะติดตั้งใĀ้อยู่ในรูปแบบเชิดด้านĀน้าขึ้นดังแบบใน Sketchup 3D เพ่ือในขณะที่ไม่ได้ใช้

งานผู้ใช้ÿามารถบังคับตัüเรือใĀ้แผงโซลาเซลล์Āันไปยังด้านที่โดนแดดมากที่ÿุดเพ่ือชาร์จแบตเตอรี่ แล้üผ่าน

โซลาชาร์จเจอร์ท าĀน้าคüบคุมการจ่ายกระแÿไฟฟ้าจากโซลาเซลล์เข้าÿู่แบตเตอรี่และจะมีมิเตอร์üัดปริมาณ

แบตเตอรี่ แรงดันการท างานบอกผ่านĀน้าจอในแอปพลิเคชันด้üย เพ่ือน าไฟฟ้า AC ไปใช้ในการÿั่งการ

คüบคุมของบอร์ด NodeMCU ESP32 โดยมี Relay Board 8 CH เป็นตัüช่üยลดคüามผิดพลาดและคüบคุม

การท างานของบอร์ด NodeMCU ESP32 ใĀ้มีประÿิทธิภาพ โดยภายในบอร์ด NodeMCU ESP32 จะป้อน

โค้ดเข้าไปเพ่ือคüบคุมมอเตอร์ของเรือเก็บขยะทั้ง 3 ตัüทั้งฝั่งซ้าย ขüา และตัüÿายพานเก็บขยะ การÿั่งการ

ใĀ้เรือเลี้ยüซ้ายมอเตอร์ทางฝั่งซ้ายจะĀมุนไปข้างĀลังÿ่üนด้านขüาจะĀมุนไปด้านĀน้า ใĀ้เรือเลี้ยüขüา

มอเตอร์ทางฝั่งขüาจะĀมุนไปข้างĀลังÿ่üนด้านซ้ายจะĀมุนไปด้านĀน้า ÿ่üนการใĀ้เรือไปข้างĀน้าและถอย

Āลังมอเตอร์ทั้งÿองข้างจะท างานพร้อมกันตามค าÿั่งการนั้นๆ และมอเตอร์ตัüÿามที่คüบคุมการท างานของ

ÿายพานเก็บขยะจะท างานก็ต่อเมื่อมีการÿั่งการผ่านแอพพลิเคชั่นเท่านั้น โดยไม่ต้องกังüลเมื่อบังคับเรือไป

ในระยะทางที่ไกลเกินกü่าÿายตาจะมองเĀ็นได้ชัดจะมีการติดกล้องเพ่ือดูü่ามีขยะĀรือไม่จึงจะตัดÿินใจÿั่ง

การใĀ้มอเตอร์ÿายพานเก็บขยะท างาน ในÿ่üนนี้จะช่üยประĀยัดพลังงานไม่ใĀ้มอเตอร์ท างานตลอดเüลา

โดยเปล่าประโยชน์ การท างานเĀล่านี้จะÿร้างแอปพลิเคชันขึ้นมาเพ่ือÿั่งการไปยังบอร์ด NodeMCU 
ESP32 โดยใช้ WIFI ในÿ่üนของĀน้าจอแอปพลิเคชันจะแÿดงเปอร์เซ็นต์แบตเตอรี่ มีปุ่มบังคับการท างาน 

และแÿดงภาพจากกล้องท่ีติดไü้กับตัüเรือเก็บขยะ  

 

 



4.3  การออกแบบชิ้นงาน 

แบบจ าลองเรือเก็บขยะ ด้üย Sketch Up 3D 
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4 แบบจ าลองชิ้นงาน 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 5 แบบจ าลองชิ้นงาน 

CAM 

มอเตอร์เก็บขยะ 

ใบพัด 

ÿายพานมอเตอร ์

ทุ่นลอยน้ า 

มอเตอร์ใบพัด 

ตัüเกี่ยüเพือ่น าขยะขึ้น 

ตะแกรงที่ใÿ่ขยะ 



 
รูปที่ 6 แบบจ าลองชิ้นงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

แผงโซลาเซลล์ 

กล่องใÿ่üงจร 

แบตเตอรี่ 

โซลาชาร์จเจอร ์

 

ÿüิตซ์เปิด-ปิด 



4.4  Āลักการท างาน 

Flowchart ขั้นตอนการท างานของระบบ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   
 

 

    

  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จอแÿดงภาพ 

 

แผงโซลาเซลล ์

NodeMCU ESP 32 

มอเตอร์ใบพัดฝั่งขüา 

ค่าแบตเตอรี่ 

มอเตอร์ใบพัดฝั่งซ้าย 

WiFi 

แอปพลิเคชัน 

 

เรือเก็บขยะ 
 

เปิด-ปิดÿายพานล าเลยีง 

ปุ่มบังคับทิýทาง 

โซลาชารจ์เจอร ์

แบตเตอร ี ESP32-CAM 

มอเตอร์ใบพัดฝั่งขüา 



5. ขอบเขตของการüิจัย 
5.1 ออกแบบและÿร้างเรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานแÿงอาทิตย์คüบคุมผ่านแอปพลิเคชัน โดย

เรือÿามารถรับน้ าĀนักขยะได้ไม่ต่ ากü่า 10 กิโลกรัม และมีระยะÿั่งการท างานไม่น้อยกü่า 30 เมตร 
5.2 ตัüเรือใช้พลังงานจากแบตเตอรี่ และมีระบบชาร์จแบตเตอรี่จากเซลล์แÿงอาทิตย์ โดยเรือเก็บ

ขยะÿามารถท างานได้ต่อเนื่องไม่น้อยกü่า 1 ชั่üโมง ในกรณีที่แบตเตอรี่เต็ม 
5.3 ÿร้างแอปพลิเคชันที่ÿามารถบังคับเรือและแÿดงภาพการท างานจากกล้องบนตัüเรือได้ 
 

6. ขั้นตอนและüิธีการด าเนินการüิจัย 
6.1  ýึกþาค้นคü้าĀาข้อมูลเกี่ยüกับการท าเทคโนโลยีที่ช่üยแก้ปัญĀาขยะทางน้ า 
6.2  เข้าปรึกþาอาจารย์ที่ปรึกþาโครงงาน 
6.3  ýึกþาข้อมูลอุปกรณ์ท่ีน ามาท าโครงงาน 
6.4  ýึกþาการคüบคุมและท างานของเรือเก็บขยะไฟฟ้าจากพลังงานแÿงอาทิตย์ 
6.5  ÿอบĀัüข้อโครงงาน 
6.6  จัดซื้ออุปกรณ์ และเริ่มท าชุดคüบคุม 
6.7  รายงานคüามก้าüĀน้า 
6.8  ทดÿอบการท างาน 
6.9  แก้ไขข้อผิดพลาด 
6.10   ÿรุปผลการท างาน 
6.11 จัดท าปริญญานิพนธ์ 
6.12 ÿอบจบโครงงาน 

7. แผนการด าเนนิงาน 
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1. ýึกþาĀลักการท างานของ
เรือเก็บขยะ จากงานüิจัย
ĀรือĀน่üยงานที่เกี่ยüข้อง 

          

2. ýึกþาและออกแบบ
โครงÿร้างของตัüเรือเก็บ
ขยะ 

          

3. ÿร้างและประกอบตัüเรือ
พร้อมติดตั้งชิ้นÿ่üนที่
เกี่ยüข้องกับการท างาน
ของเรือ 

          

4. เขียนโปรแกรมÿั่งการและ
แÿดงผล 

          



5. ทดลองใช้งานตัüเรือเทียบ
กับขอบเขต 

          

6. เปรียบเทียบผลการ
ทดลอง 

          

7. ÿรุปผลการทดลอง           

8. เขียนบทคüามตีพิมพ์/ขอ
อนุÿิทธิบัตร 

          

9. เขียนÿรุปโครงงาน           
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9. งบประมาณ  
ที ่ รายการ จ านüน ราคา ราคารüม 

1. NodeMCU ESP32 1 300.00 300.00 
2. ESP32-CAM 1 280.00 280.00 
3. Batter 1 2,500.00 2,500.00 
4. Gear motor 3 680.00 2,040.00 
5. Solar panel 1 550.00 550.00 
6. Solar Charger 1 150.00 150.00 
7. ค่าเบ็ดเตล็ด 1 300.00 300.00 
8. โครงÿร้าง 1 3,500.00 3,500.00 

รüม 9,620.00 
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ปิยวสัส์ ขวั

ศรีสกุล เรืองส

<รา


