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บทคัดยอ 

งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงคเพื่อ 1) สรางเรือเก็บขยะควบคุมแบบไรสาย นํ้าหนักไมเกิน 45 กิโลกรัม 2) เพื่อศึกษาการทํางานของเรือ

เก็บขยะในดานตางๆ เชน ระยะทางในการควบคุมเรือการขับเคลื่อนเรือ การเก็บขยะที่มีลักษณะตางๆ เปนตน 3) เพื่อศึกษาผลการ

ประเมินความพึงพอใจของกลุมตัวอยางโดยใชแบบประเมินความพึงพอใจดานการออกแบบและดานการใชงาน งานวิจัยน้ีเลือกแบบ

แผนการทดลองประเภท Pre-Experiment design แบบ One shot case study การเลือกกลุมตัวอยางที่ศึกษาใชแบบเจาะจง 

ผลการวิจัยพบวา 1) เรือเก็บขยะควบคุมแบบไรสายมีนํ้าหนักประมาณ 40 กิโลกรัม 2) ระยะทางไกลสุดที่สามารถบังคับเรือไดประมาณ 

70 เมตรในที่โลงและในบริเวณจุดอับสัญญาณหรือมีสิ่งกีดขวางไดในระยะไมเกิน 20 เมตร สามารถเดินหนาและถอยหลังดวยความเร็ว

สูงสุด 25 เมตรตอนาที การบังคับเลี้ยวซายและเลี้ยวขวาที่มุม 90 องศา ใชเวลาประมาณ 10 วินาที สามารถบรรทุกขยะได  ครั้งละไม

เกิน 10 กิโลกรัม ขนาดของขยะที่สามารถเก็บขึ้นมาไดมีขนาดความกวางไมเกิน 50 เซนติเมตร ยาว 25 เซนติเมตรสูง 20 เซนติเมตร 

แบตเตอรีใชงานไดตอเน่ืองประมาณ 3-6 ชั่วโมง 3) ผลการประเมินความพึงพอใจจากกลุมตัวอยางจํานวน 10 คน พบวาความพึงดาน

การใชงานสูงกวาดานการออกแบบ ความพึงพอใจโดยรวมอยูในเกณฑมาก ( x =3.63) และกลุมตัวอยางทั้งหมดมีความเห็นสอดคลอง

กัน (S.D.=0.84) 

คําสําคัญ: เรือ; ขยะ; โฟม EPS; ควบคุมไรสาย 
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Abstract 

The purposes of this research were: 1) to establish the wireless control garbage glean boat  which had maximize 

weight less than 45 kilograms; 2) to study and find out effectiveness on distance to control the boat, forward and 

backward speed, turn left and right, size of garbage, kinds of garbage glean; 3) to study the satisfaction of specific 

sampling in design and performance. The research pattern is pre-experiment design, one short case study. Results 

showed that: 1) The weight of wireless control garbage glean boat around 40 kilograms. 2) Maximum distance that 

can be control was 70 meters in open area and shelter area not exceed 20 meters in the low signal or obstruction 

area. It moved forward and backward at speed up to 25 meters per minute. The boat can turn left and right at 90 

degrees used 10 second. It glean the garbage around 10 kg. The size of garbage that glean must not be more than 

50 cm width, 25 cm length, and 20 cm high. Battery operation time around 3-6 hours. 3) The satisfaction of 10 

specific sampling found that the performances better than design, overall satisfaction remained good ( x =3.65), 

and the samples are significantly different (S.D.=0.89). 

Keywords: Boat; Garbage; EPS Foam; Wireless control 

 

1. บทนํา 

ในปจจุบันโลกของเราน้ันมีประชากรเพิ่มมากขึ้น ดังน้ันปญหาที่ตามมาก็คือเรื่องของขยะที่มีอยูมากมาย เนื่องจากคนบางกลุมมักทิ้ง

ขยะไมเปนที่เปนทาง จึงทําใหเกิดมลพิษขึ้น ไมวาจะเปนมลพิษทางนํ้าหรือทางอากาศก็ตาม และขยะบางชนิดยังยอยสลายไดยาก อาจ

ใชเวลานานหลายสิบป ดังน้ันเรื่องขยะเปนเรื่องที่ไมควรมองขามจึงตองใหความสําคัญในเรื่องน้ี ตองรณรงคใหประชาชนชวยกันรักษา

ความสะอาดไมทิ้งขยะมูลฝอยหรือสิ่งปฏิกูลลงสูแหลงนํ้าเพราะจะกอใหเกิดนํ้าเนาเสียและการแพรกระจายของเชื้อโรคควรแยกขยะเปน

ถุงขยะเปยกและถุงขยะแหงโดยใชถุงขยะดําธรรมดามัดปากถุงใหแนนถุงดําเหลาน้ีใหผูกไวในที่สูงไมใหลอยนํ้าไปเพราะวาขยะจะ

กอใหเกิดผลเสียตางๆ มากมาย เชน นํ้าเนาเสีย เปนอันตรายตอสิ่งมีชีวิตที่อยูในนํ้าและยังสงกลิ่นเหม็นใหแกผูคนที่อาศัยอยูโดยรอบ

บริเวณน้ันหรือไมสามารถใชประโยชนจากแหลงนํ้าได [1] 

ปจจุบันเราจะพบแหลงนํ้าที่เนาสกปรกอยูทั่วไป นํ้าลักษณะเชนน้ีไมสามารถนํามาใชอุปโภคและบริโภคไดทั้งกอใหเกิดผลกระทบที่

เปนอันตรายและความเสียหายอยางมหาศาลตอการประมง การเกษตรการสาธารณสุข ประการสําคัญคือทําใหระบบนิเวศธรรมชาติถูก

ทําลายหรือเสื่อมคุณภาพจนไมเหมาะที่สิ่งมีชีวิตจะอาศัยอยูได ทําใหเกิดการตายของสัตวและพืชนํ้าเปนจํานวนมากทําใหแหลงนํ้าเกิด

การเนาและขาดออกซิเจนที่ละลายในนํ้าหากนํ้าดื่มนํ้าใชมีสารพิษและเชื้อจุลินทรียที่เปนเชื้อโรคปะปนมาจะกอใหเกิดโรคนานาชนิดกับ

มนุษยและสัตว นํ้าที่เสื่อมคุณภาพหากนํามาผานกระบวนการกําจัดของเสียออกเพื่อใหไดนํ้าดื่มนํ้าใชที่สะอาดปลอดภัยจากเชื้อโรคและ

สารพิษจะเปนเหตุใหเกิดการสิ้นเปลืองทรัพยากร สิ้นเปลืองเงินในการจัดการเพื่อผลิตนํ้าที่ไดคุณภาพเปนจํานวนที่สูงมาก เน่ืองจาก

มลพิษทางนํ้ากอใหเกิดความเสื่อมโทรมนานาประการขึ้นกับระบบนิเวศธรรมชาติแหลงเกษตรกรรม แหลงประมงและแหลงชุมชน 

ดังน้ันจึงควรหาแนวทางปองกันการเนาเสียของนํ้าเพื่อจะไดไมตองเสียเวลาและงบประมาณในการแกไขนํ้าเนาใหกลับมาเปนนํ้าที่ดีมี

คุณภาพ ผลกระทบของนํ้าเสียคือ นํ้าจะมีสีและกลิ่นที่นารังเกียจ นํ้าเปนอันตรายตอสิ่งมีชีวิตในนํ้าเกิดมลพิษตอสิ่งแวดลอม เปนแหลง

ของเชื้อโรคตางๆ สูมนุษย สัตวและพืช ซ่ึงเปนอันตรายตอสุขภาพ รวมทั้งมลพิษทางนํ้าจะสงผลใหมีการทําลายทัศนียภาพในเรื่อง

สิ่งแวดลอมและการทองเที่ยวดวย สิ่งที่นาวิตกคือแหลงนํ้าที่ใหญที่สุดคือมหาสมุทรและทะเล ปจจุบันไดกลายเปนแหลงสะสมสารมลพิษ

ทางนํ้าเกือบทุกชนิดหากเกิดการสะสมมากขึ้นเปนลําดับ มนุษยจะไดรับผลกระทบที่เปนอันตรายทั้งทางตรงและทางออมที่จะเกิดขึ้นใน
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ปจจุบันและในอนาคต [2] การเก็บขยะในแหลงนํ้าตองใหคนพายเรือลงไปเก็บซ่ึงก็ตองใชแรงงานคนทําใหสิ้นเปลืองแรงงานและอาจ

กอใหเกิดอุบัติเหตุระหวางการเก็บขยะ เชน คนที่เก็บขยะอยูน้ันเกิดพลัดตกจากเรือไดซ่ึงอาจจะทําใหเกิดการสูญเสียตามมา เปนตน 

การใชเรือเก็บขยะที่สรางขึ้นจะชวยเรื่องความปลอดภัย ปองกันการเสียชีวิต และเปนตนแบบในการพัฒนา 

คณะผูวิจัยเห็นความสําคัญของปญหาดังกลาวจึงไดพัฒนาเรือเก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสายขึ้นมา โดยเรือเก็บขยะน้ีจะควบคุม

การทํางานดวยรีโมทคอนโทรลและมีมอเตอรใชเพื่อในการขับเคลื่อนเรือ ควบคุมการเลี้ยวและหมุนชุดกลไกเก็บขยะซ่ึงทําใหประหยัด

แรงงานคนและสะดวกกับการที่จะเก็บขยะที่อยูกลางแหลงนํ้า แมนํ้าหรือลําคลอง วัตถุประสงคการวิจัยมีดังน้ี 1) สรางเรือเก็บขยะ

ควบคุมแบบไรสายนํ้าหนักไมเกิน 45 กิโลกรัม 2) เพื่อศึกษาการทํางานของเรือเก็บขยะในดานตางๆ เชน ระยะทางในการควบคุมเรือ 

การขับเคลื่อนเรือ การเก็บขยะลักษณะตางๆ เปนตน 3) เพื่อศึกษาผลการประเมินความพึงพอใจของกลุมตัวอยางโดยใชแบบประเมิน

ความพึงพอใจดานการออกแบบและดานการใชงาน 

 

2. อุปกรณและวิธีดําเนินการวิจัย 

2.1 ออกแบบระบบการทํางาน 

การดําเนินการวิจัยตองศึกษาขอมูลและการทํางานของเรือเก็บขยะและมาทําการออกแบบโครงสรางใหเบามีขนาดเหมาะสมแลวจึง

ออกแบบตัวเรือ [3] ออกแบบวงจรและแผนวงจรพิมพ ภาคควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอรไฟฟากระแสตรง [4] และภาครับ-สง

คลื่นวิทยุ [5] เม่ือทําการออกแบบเสร็จเรียบรอยแลวนําวงจรที่ออกแบบมาตอเขาดวยกันและทําการปรับปรุงแกไขในสวนตางๆ ที่

ผิดพลาดเพื่อนําผลมาวิเคราะห สรุป และประเมินผล ภาพที่ 1 แสดงแผนภาพบล็อกของเรือเก็บขยะ มีมอเตอร 3 ตัวคือมอเตอรขวา 

มอเตอรซาย และมอเตอรหมุนสายพานในการเก็บขยะ ถาตองการใหเรือว่ิงตรงไปหรือถอยหลังก็ใหมอเตอรขวาและ มอเตอรซายทํางาน

พรอมกัน แตถาตองการใหเรือเลี้ยวซายหรือเลี้ยวขวา มอเตอรซายและมอเตอรขวาจะหมุนสลับทิศทางกัน ภาครับจะทําหนาที่รับ

สัญญาณจากภาคสง เพื่อที่จะสั่งใหภาคขับมอเตอรและควบคุมการทํางานของมอเตอรแตละตัวอุปกรณไฟฟาทุกตัวที่อยูภายในเรือเก็บ

ขยะรับพลังงานจากแบตเตอร ี

 

 
ภาพที่ 1 แผนภาพบล็อกเรือเก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสาย 

 

2.2 การออกแบบสวนตางๆ ของเรือ 

การออกแบบโครงสรางของเรือ 

การออกแบบโครงสรางคํานึงถึงขนาดและจํานวนอุปกรณที่ตองใชงาน เหล็กที่ใชทําโครงเรือใชเหล็กกลองขนาด 1 น้ิว หนา 1 หุน 

เรือเก็บขยะมีความสูงจากโครงเหล็กดานลางถึงดานบน 45 เซนติเมตร ความยาวของโครงเหล็กดานหนาถึงดานหลัง 160 เซนติเมตร 

 

 

ภาคสง
สัญญาณ

วิทยุ 

แบตเตอรี่ 12 โวลต 

ภาครับ
สัญญาณ

วิทยุ 

ภาคขับ
มอเตอร 

มอเตอร
ซาย 

มอเตอร
ขวา 

มอเตอร
หมุน

สายพาน 

แบตเตอร่ี 
7.2 โวลต 



P .  P e t chs om e t  a l .  /  S NRU J ou r na l  of  S c i e n ce  a n d T e ch n ol og y 8 ( 3 )  ( 20 1 6)  3 0 93 1 8 

312  

ความกวาง 70 เซนติเมตร ดังภาพที่ 2 แกนหมุนสายพานลําเลียงขยะใชทอ PVC ขนาด 3 น้ิว ยาว 68 เซนติเมตร ทอหนา 1.5 

เซนติเมตร เจาะรูตรงกลางเพื่อปดปลายทั้งสองดานของทอแปบ ใชเหล็กเสนมีขนาดเสนผานศนูยกลาง 1 เซนติเมตร เพื่อเปนเพลาดังใน

ภาพที่ 3  

 

 
ภาพที่ 2 โครงสรางเรือเก็บขยะ 

 
ภาพที่ 3 ทอที่ใชทําแกนหมุนสายพานลําเลียงขยะ 

 
ภาพที่ 4 ตะกราสําหรับใสขยะ 

 
ภาพที่ 5 สายพานลําเลียงขยะและใบพัดเรือ 

 

ขนาดของตะกราสําหรับใสขยะกวาง 65 เซนติเมตร ยาว 30 เซนติเมตร สูง 45 เซนติเมตร ดังภาพที่ 4 ตาขายรูใชทําสายพาน

ลําเลียงขยะขนาดยาว 200 เซนติเมตรและกวาง 68 เซนติเมตร ทําดวยโลหะเพื่อความทนทานแข็งแรง ใบพัดเรือมีขนาดเสนผาน

ศูนยกลาง 60 เซนติเมตรหนาใบกวาง 10 เซนติเมตร นอกจากใบพัดจะใชในการขับเคลื่อนเรือแลวยังมีวัตถุประสงคเพื่อใชเติมอากาศ

ใหกับนํ้าอีกดวย ดังภาพที่ 5 จากภาพที่ 6 เปนโฟมที่ใชทําทุนเรือมีขนาดความกวาง 20 เซนติเมตร ยาว 150 เซนติเมตร สูง 30 

เซนติเมตร เปนโฟมชนิด EPS โดยทั่วไปโฟม EPS จะขยายตัวประมาณ 50 เทา และเม่ือขยายตัวแลวจะมีอากาศเขามาแทนที่ถึงรอยละ 

98 ของปริมาตรมีเพียงรอยละ 2 เทาน้ันที่เปนเน้ือพลาสติก PS ดังน้ันโฟมจึงมีขนาดใหญแตกลับมีนํ้าหนักเบา โฟม EPS สามารถรองรับ

แรงกระแทกไดเปนอยางดีมาก [6] เรือเก็บขยะแสดงในภาพที่ 7 

 

 
ภาพที่ 6 โฟมที่ใชทําทุนเรือเก็บขยะ 

 
ภาพที่ 7 เรือเก็บขยะ 
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ออกแบบวงจรภาครับคลื่นวิทย ุ

วงจรภาครับคลื่นวิทยุดังแสดงในภาพที่ 8 ใชแรงดันไฟฟากระแสตรง 7.2 โวลต รับสัญญาณจากภาคสงที่ถูกสงจากรีโมทคอนโทรล 

เพื่อไปควบคุมภาคขับมอเตอร เม่ือสัญญาณถูกสงมาที่เสาอากาศแลว สัญญาณจะถูกสงไปยังวงจรถอดรหัสเพื่อทีจ่ะทําการแยกสัญญาณ

ขอมูลกับสัญญาณพาหะออกจากกัน จากน้ันจะนําสัญญาณที่ถูกแยกจากสัญญาณพาหะสงไปยังไอซี RX-2-G [7] ถอดรหัสเพื่อนํา

สัญญาณที่ไดไปสั่งใหวงจรควบคุมทํางาน ไอซี RX-2-G ในวงจรจะทําการรับสัญญาณที่ขา 8 หลังจากน้ันจะนําสัญญาณที่ไดไปทําการ

ถอดรหัสแลวสงสัญญาณออกไปยังขาไอซีเพื่อทํางานตางๆ ตามที่ไดทําการสงสัญญาณมา โดยขาไอซีที่ใชงานของวงจร Output ใหกับ

วงจรควบคุมการทํางานน้ันจะมีขาไอซีที่ใชงานคือขา 6 7 10 11 และ 12 เพราะการทํางานของวงจรมี 5 ลักษณะคือ เดินหนา ถอยหลัง 

เลี้ยวซาย เลี้ยวขวา และหมุนสายพานเก็บขยะ 

 

 
ภาพที่ 8 ภาครับคลื่นวิทยุ 

 
ภาพที่ 9 ภาคสงคลื่นวิทยุ 

 
ภาพที่ 10 มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

 
ภาพที่ 11 วงจรขับมอเตอร 

 

ภาคสงคลื่นวิทย ุ

ภาคสงคลื่นวิทยุใชรีโมทความถี่ 49 MHz [8] ดังแสดงในภาพที่ 9 ใชในการบังคับการเคลื่อนที่ของเรือเก็บขยะซ่ึงมี 5 ลักษณะคือ 

(1) หมุนทางซายเพื่อบังคับเลี้ยวซาย (2) หมุนทางขวาเพื่อบังคับเลี้ยวขวา (3) ดันคันโยกไปขางหนาเพื่อถอยหลัง (4) ดึงคันโยกมาขาง

หลังครึ่งหน่ึงเพื่อใหเดินหนา (5) ดึงคันโยกมาขางหลังจนสุดแลวปลอยเพื่อใหสายพานลําเลียงขยะทํางานเม่ือตองการใหสายพานลําเลียง

ขยะหยุดทํางานใหดึงคันโยกมาขางหลังจนสุดแลวปลอยอีกครั้ง 

มอเตอรไฟฟากระแสตรง 

มอเตอรไฟฟากระแสตรง 12 โวลตกระแส 1 แอมแปร เปนมอเตอรที่ใชขับเคลื่อนเรือ 2 ตัวและหมุนสายพานเก็บขยะ1 ตัว ดังภาพ

ที่ 10 

ออกแบบวงจรขับมอเตอรไฟฟา 

ภาพที่ 11 คือวงจรขับมอเตอรรับแรงดัน ไฟฟากระแสตรงจากแบตเตอรี 12 โวลต 28 แอมแปรชั่วโมงเพื่อจายใหกับมอเตอร

ขับเคลื่อนทุกตัว การทํางานจะใชไอซี CD4017 [9] ควบคุม และใชรีเลย 5 โวลต 10 แอมแปรเปนตัวตัดตอวงจรเปรียบเสมือนสวิตช

หลอด LED จะแสดงสถานะการทํางานของวงจร 
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2.3 ประเภทของแบบแผนการวิจัย 

การวิจัยน้ีเลือกแบบแผนการทดลองประเภท Pre-Experiment Design แบบ One shot case study การเลือกกลุมตัวอยางที่

ศึกษาใชแบบเจาะจง[10] จํานวน 10 คน จากศูนยบริหารศัตรูพืช จ.ชลบุรี กรมสงเสริมการเกษตรและสหกรณ สําหรับการทดลองเรือ

เก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสาย โดยใชแบบประเมินความพึงพอใจ 

 

2.4 สรางเครื่องมือในการประเมินความพึงพอใจ 

จัดทําแบบการประเมินความพึงพอใจเรือเก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสาย แบบประเมินแบงเปน 2 ตอนคือตอนที่ 1 ความคิดเห็น

ดานการออกแบบจํานวน 12 ขอและดานการใชงานจํานวน 7 ขอดังน้ี 

 

ความคิดเห็นดานการออกแบบจํานวน 12 ขอ 

1. ความเหมาะสมของขนาดเรือเก็บขยะ 2. ความเหมาะสมของขนาดตะกราใสขยะ 

3. ความเหมาะสมของตําแหนงและขนาดของใบพัด 4. ความเหมาะสมของสายพานลําเลียงขยะ 

5. ความเหมาะสมของรีโมทบังคับ 6. ตําแหนงและการจัดวางอุปกรณ 

7. วัสดุที่นํามาใชทําโครงสรางเรือเก็บขยะ 8. ขนาดของโฟมที่ใชทําทุนใหเรือเก็บขยะลอย 

9. ความแข็งแรงของเรือเก็บขยะ 10. ความสวยงาม ประณีต 

11. ความปลอดภัยในการใชงาน 12. การออกแบบโครงสรางโดยรวม 

ความคิดเห็นดานการใชงานจํานวน 7 ขอ 

1. ระบบการบังคับเดินหนา-ถอยหลังของเรือ 2. ระบบการบังคับเลี้ยงซาย-เลี้ยวขวาของเรือ 

3. ระบบการบังคับสายพานลําเลียงขยะ 4. ระยะทางการควบคุมเรือเก็บขยะ 

5. ระยะเวลาใชงานของแบตเตอรี่ 6. ประโยชนของเรือเก็บขยะ 

7. ความพึงพอใจในการใชงานโดยรวม  

 

ระดับความคิดเห็นแบงเปน 5 ระดับคือ 

5 หมายถึง มากที่สุด  4 หมายถึงมาก  3 หมายถึงปานกลาง  2 หมายถึงนอย  1 หมายถึงนอยที่สุด  

เม่ือมีผูประเมินมากกวาหน่ึงคน ระดับการประเมินจะพิจารณาดังน้ี 

คาเฉลี่ยระหวาง 4.51-5.00 หมายถึง มากที่สุด   คาเฉลี่ยระหวาง 3.51-4.50 หมายถึง มาก 

คาเฉลี่ยระหวาง 2.51-3.50 หมายถึง ปานกลาง   คาเฉลี่ยระหวาง 1.51-2.50 หมายถึง นอย 

คาเฉลี่ยระหวาง 0.00-1.50 หมายถึง นอยที่สุด [11]     ตอนที่ 2 เปนขอคิดเห็น/ขอเสนอแนะ 

 

3. ผลและการอภิปรายผลการวิจัย 

3.1 การทดลองระยะการควบคุมเรือ 

การทดลองจะผูกเชือกนํ้าหนักเบาไวที่ทายเรือและบังคับเรือเก็บขยะออกจากฝงใหไดระยะไกลสุดที่ยังสามารถควบคุมเรือได ทําการ

ทดลอง 5 ครั้งจากน้ันนําเชือกที่ผูกติดกับทายเรือมาหาความยาวเฉลี่ยผลการทดลองพบวาระยะทางการควบคุมเรือเก็บขยะไดไกลที่สุด

ในที่โลงแจงประมาณ 70 เมตร ถาระยะทางเกินกวาน้ี การควบคุมเรือเริ่มมีอาการติดขัดและในบริเวณจุดอับสัญญาณหรือบริเวณที่มีสิ่ง

กีดขวางไดระยะทางประมาณ 20 เมตร 
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3.2 การทดลองการขับเคล่ือนของเรือ 

การทดลองการเคลื่อนที่เดินหนาและถอยหลังของเรือเก็บขยะ ทําการทดลอง 5 ครั้งในแหลงนํ้าที่เปนนํ้าน่ิงซ่ึงหากมีตัวแปรอ่ืนเขา

มา เชน ลม อาจทําใหกระแสนํ้าเปลี่ยนแปลงไป ความเร็วก็จะเปลี่ยนแปลงตามไปดวยเชนกันการขับเคลื่อนเดินหนาและถอยหลังของ

เรือเก็บขยะผลการทดลองดังตารางที่ 1 ความลึกของใบพัดในนํ้าที่ดีที่สุดคือ 5 เซนติเมตรความเร็ว 25 เมตรตอนาท ี

ตารางที่ 1 ผลการทดลองการขับเคลื่อนเดินหนาและถอยหลังของเรือเก็บขยะ 

ลักษณะการขับเคล่ือน ความลึกของใบพัดในน้ํา ความเร็ว  

ขับเคลื่อนไปขางหนา 5 เซนติเมตร 25 เมตรตอนาที 

10 เซนติเมตร 14 เมตรตอนาที 

ขับเคลื่อนถอยหลัง 5 เซนติเมตร 25 เมตรตอนาที 

10 เซนติเมตร 14 เมตรตอนาที 

การเลี้ยวซาย เลี้ยวขวาที่มุม 90 องศา ใชเวลาประมาณ 10 วินาที รัศมีการเลี้ยวแคบสุดประมาณ 1.9 เมตร 

 

3.3 การทดสอบการเก็บขยะสอบการเก็บขยะ 

วิธีการทดลองโดยการเก็บขยะที่พบเห็นในแหลงนํ้าโดยทั่วไป เชน โฟม กระปอง ขวดพลาสติก ขวดแกว ถุงขยะและผักตบชวา เปน

ตน ดังภาพที่ 12-17 ตามลําดับ การควบคุมการทํางานของมอเตอรขับสายพานเก็บขยะจะตองดึงคันโยกที่รีโมทควบคุมเขามา ใหสุด 1 

ครั้งแลวปลอยใหมอเตอรที่ขับสายพานทํางาน สายพานจะหมุนเก็บขยะที่ลอยอยูเหนือนํ้าลําเลียงขยะลงในตะกราเก็บขยะ ถาตองการ

ใหมอเตอรที่ขับสายพานหยุดทํางานจะตองดึงคันโยกที่รีโมทควบคุมเขามาใหสุดอีก 1 ครั้งแลวปลอย ผลการทดลองเก็บขยะชนิดตางๆ 

แสดงในตารางที่ 2 

 

ตารางที่ 2 ผลการทดลองการเก็บขยะ 

ประเภทของขยะ ขนาดของขยะ จํานวนขยะ ผลการทดลอง 

โฟม สี่เหลี่ยมดานเทา 

15 เซนติเมตร 

10 ชิ้น เก็บได 

กระปอง 325 มิลลิลิตร 10 กระปอง เก็บได 

ขวดพลาสติก 1.5 ลิตร 10 ขวด เก็บได 

ขวดแกว 640 มิลลิลิตร 10 ขวด เก็บได 

ถุงขยะ 1 กิโลกรัม 10 ถุง เก็บได 

ผักตบชวา 500 กรัม 10 กอ เก็บได 

 

3.4 ผลการประเมินจากแบบประเมินความพึงพอใจ 

หลังจากทดลองใชงานเรือเก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสายจากกลุมตัวอยางจํานวน 10 คนซ่ึงเปนนักวิชาการสงเสริมการเกษตร

ชํานาญการนักวิชาการสงเสริมการเกษตรปฏิบัติการ นายชางเครื่องกลชํานาญงาน ผูชวยชางทั่วไป และพนักงานทั่วไป จากศูนยบริหาร

ศัตรูพืช จ.ชลบุรี กรมสงเสริมการเกษตรและสหกรณไดผลการประเมินแสดงในตารางที่ 3 ผลการประเมินความพึงพอใจดานการ

ออกแบบ คาเฉลี่ยที่ผูประเมินใหสูงสุดคือขนาดของโฟมที่ใชทําทุนเพื่อใหเรือเก็บขยะลอย ( x =4.20) คาเฉลี่ยต่ําสุดคือความเหมาะสม

ของรีโมทบังคับ ( x =3.00) และในดานการใชงาน คาเฉลี่ยที่ผูประเมินใหสูงสุดคือประโยชนของเรือเก็บขยะ ( x =4.10)คาเฉลี่ยต่ําสุด
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มี 2 ขอคือระยะทางการควบคุมเรือเก็บขยะและระยะเวลาใชงานของแบตเตอรี ( x =3.50) คาเฉลี่ยรวมทั้งฉบับคือ 3.63 และมี

ความเห็นสอดคลองกัน (S.D.=0.84) [12] 

 

 

 
ภาพที่ 12 เก็บขยะที่เปนโฟม 

 

 
ภาพที่ 13 เก็บขยะที่เปนกระปอง 

 

 
ภาพที่ 14 เก็บขยะที่เปนขวดพลาสติก 

 
ภาพที่ 15 เก็บขยะที่เปนขวดแกว 

 

 
ภาพที่ 16 เก็บขยะที่เปนถุงขยะ 

 

 
ภาพที่ 17 เก็บขยะที่เปนผักตบชวา 

 

ตารางที่ 3 ผลการประเมินความพึงพอใจ 

รายการ คาเฉล่ีย S.D. 

ดานการออกแบบ 3.55 0.81 

ดานการใชงาน 3.75 0.86 

รวมทั้งฉบับ 3.63 0.84 

 

ขอคิดเห็น/ขอเสนอแนะสรุปจากกลุมตัวอยางไดดังน้ี 

1. การออกแบบและการสรางเรือเก็บขยะ ตองออกแบบใหมีนํ้าหนักที่เบากวาน้ีเพราะจะทําใหสะดวกในการเคลื่อนยาย 
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2. ระยะทางในการควบคุมเรือเก็บขยะควรปรับปรุงวงจรเพื่อใหการควบคุมระยะทางไดไกลขึ้น 

3. แบตเตอรีควรใชของใหมเพราะวาคาแอมแปรชั่วโมงจะไดตามความเปนจริง การใชงานจะนานมากกวาเดิม 

4. เม่ือแบตเตอรีใกลหมดควรที่จะมีสัญญาณเตือนบอก 

 

4. สรุปผลการวิจัย 

เรือเก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสายที่สรางขึ้นเพื่อเปนตนแบบในการพัฒนา โครงสรางเรือทําจากเหล็กกลองขนาด 1 น้ิวใชโฟม 

EPS เปนทุนมีชองสําหรับใสวงจรและแบตเตอรี ใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงขับเคลื่อนเรือและหมุนสายพานในการเก็บขยะมอเตอร

ไฟฟากระแสตรงทั้งหมดถูกควบคุมดวยรีโมท ระยะการควบคุมเรือประมาณ 70 เมตรความเร็วในการเคลื่อนที่ของเรือประมาณ 25 

เมตร/นาที การเลี้ยวซาย เลี้ยวขวาที่มุม 90 องศาใชเวลาประมาณ 10 วินาที มีรัศมีการเลี้ยวแคบสุดประมาณ 1.9 เมตรการเก็บขยะขึ้น

จากนํ้าไดครั้งละไมเกิน 10 กิโลกรัมขนาดของขยะที่สามารถเก็บขึ้นมาไดมีขนาดความกวางไมเกิน 50 เซนติเมตร ยาว 25 เซนติเมตร 

และสูง 20 เซนติเมตร เวลาในการเก็บขยะแตละครั้งขึ้นอยูกับระยะทางของขยะดวย ถาขยะลอยไปไกลตองใชเวลาในการเก็บที่เพิ่มขึ้น 

ใชแบตเตอรี 7.2 โวลต 1800 มิลลิแอมแปรชั่วโมงจายแรงดันไฟฟาใหกับวงจรภาครับคลื่นวิทยุ สวนภาคขับมอเตอรใช แบตเตอรี 12 

โวลต 28 แอมแปรชั่วโมง จายแรงดันไฟฟาใหกับมอเตอรทั้ง 3 ตัว ใชงานไดนานประมาณ 3-6 ชั่วโมง ในการประจุแบตเตอรีแตละครั้ง

ใชเวลาประมาณ 4 ชั่วโมง นํ้าหนักโดยรวมของเรือเก็บขยะประมาณ 40 กิโลกรัม 

 

5. กิตติกรรมประกาศ 

คณะผูวิจัยขอขอบพระคุณวิทยาลัยเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือที่ไดใหโอกาสและ

ทุนสนับสนุนในการทําวิจัยจนสําเร็จดวยดี และขอขอบคุณศูนยบริหารศัตรูพืช จ.ชลบุรี กรมสงเสริมการเกษตรและสหกรณที่ชวยเหลือ

ทางดานขอมูลตางๆ และกรุณาทดลองเรือเก็บขยะควบคุมดวยระบบไรสาย  

 

6. References 

[1 ]  Institute for Innovative Learning, Mahidol University. Ecologyand Environment, Topic of Water pollution Effect, 

http://www.il.mahidol.ac.th/e-media/ecology/chapter3 /chapter3_ water10.htm, 19 March 2015.  

[2] The Engineering Institute of Thailand Under H.M. The King Patronage. Topic of Protection and Correction Sewage 

problem and garbage in Critical Water Flood 2011 , http://www. eit.or.th/q_download/20102011 statements/ 

statements8.pdf, 15 April 2012. 

[3] Faculty of Engineering, Prince of Songkla University. The process of ship construction and ship repairs, 

http://yacht.coe.psu.ac.th/document/document-002.pdf, 19 March 2012.  

[4] C. Hingerd, Electrics Machine 1 , 13rd Ed., Technology Promotion Association (Thailand - Japan), Bangkok, 2006. 

[5] J. Songsompun, Telecommunications in satellite era, 2nd Ed., Institute of Rungsit Bangkok Electronics, Pathum 

Thani, 2001. 

[6] Knowledge of EPS Foam, http://www.asiapolyplastic.co.th/eps_foam.html, 15 April 2012. 

[7] RADIOMETRIX, TX2A/RX2G UFH FM Data Transmitter and Receiver Module. Issue 3, 13 November 2012, 

http://www.radiometrix.com/files/additional/RX2GTX2A.pdf, 19 March 2015. 

[8] T. Thongprarong, A. Srihasarn, N. Horsangchai, Wireless Control Car for Golf Ball Keeper. Project report, College 

of Industrial Technology, King Mongkut’s Institute of Technology North Bangkok, Bangkok,2005. 



P .  P e t chs om e t  a l .  /  S NRU J ou r na l  of  S c i e n ce  a n d T e ch n ol og y 8 ( 3 )  ( 20 1 6)  3 0 93 1 8 

318  

[9] JAMECO Electronics, Jameco Part Number 12749 IC CD4017, http://www. jameco.com/Jameco/ 

Products/ProdDS/12749.pdf, 15 April 2012. 

[10] Y. Kraiyawat, Experimental Designs for Research, Pim-dee Co, ltd., Bangkok, 2011. 

[11] Office of the Higher Education Commission, Manual of Quality Education in University 2010, Parbpim, Bangkok, 

2010. 

[12] S. Kuttiya, W. Suwajittanon, The research methodology and statistics, Prayoonwong Printing, Bangkok, 2010. 


