
ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 
AUTOMATIC WASTE BIN WITH IoT SYSTEM 

พิพัฒน์ ดุรงค์ดำรงชัย1* 
Pipat Durongdumrongchai1*

*1สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟ้า คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยภาคตะวันออกเฉียงเหนือ จังหวัดขอนแก่น 40000
*1Electrical Engineering , Faculty of Engineering, North Eastern University, Khonkhean 40000

Received : 2022-01-21  Revised : 2022-03-16  Accepted : 2022-03-17 

บทคัดย่อ 
        บทความวิจัยฉบับนี้ นำเสนอการออกแบบและสร้าง
ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที เพื่อสร้างถังขยะให้มีความ
ทันสมัย สามารถนำไปใช้งานได้จริงตามสถานทีต่่าง  ๆโดยใช้
อุปกรณ์ตรวจวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค โหนดเอ็ม
ซียู ESP8266และไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 
เป็นตัวประมวลผล มีการแจ้งเตือนไปยังสมาร์ทโฟนผ่าน
แอปพลิเคชันไลน์ (Line Notify) ได้ ซึ่งอุปกรณ์ทั้งหมดนี้ 
จะทำงานร่วมกันเป็นระบบไอโอที มีหลักการทำงานดังนี้ 
เมื ่อถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีเริ ่มทำงาน ถ้ามีความ
เคลื ่อนไหวใกล้ถังขยะในระยะที ่กำหนดไว้ ตัวอุปกรณ์
ตรวจวัดระยะทางจะรับรู้ แล้วส่งสัญญาณไปประมวลผลที่
โหนด เอ็มซียู ESP8266 เพื ่อสั ่งการให้เซอร์โวมอเตอร์
ทำงาน ส่งผลให้ฝาถังขยะเปิด จึงทำให้สามารถทิ้งขยะได้ 
ส่วนภายในถังขยะก็จะมีอุปกรณ์ตรวจวัดระยะทางอีกหนึ่ง
ตัว ทำหน้าที่คอยตรวจสอบปริมาณขยะในถังขยะ ที่มีการ
แสดงปริมาณขยะในถังขยะด้วยหลอด LED และสามารถส่ง
การแจ้งเตือนปริมาณขยะในถังขยะไปยังสมาร์ทโฟนผ่าน
แอปพลิเคชันไลน์ได้ จากการสั่งการด้วยโหนด เอ็มซียู  ESP 
8266 ผลการทดสอบปรากฏว่าถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที
นี้จะสามารถเปิดฝาถังขยะได้อัตโนมัติในระยะทางที่กำหนด
ไว้ สามารถแสดงปริมาณขยะในถังขยะด้วยหลอด LED  และ
สามารถแจ้งเตือนปริมาณขยะในถังขยะไปยังสมาร์ทโฟน
ผ่านแอปพลิเคชันไลน์ได้ จึงสามารถสรุปได้ว่า ถังขยะ 

อัตโนมัติระบบไอโอทีมีความแตกต่างจากถังขยะตาม
ท้องตลาดที ่ต ้องใช้มือหรือเท้าเพื ่อกดเปิดฝาถังขยะ 
เพราะว่าถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีมีระบบตรวจจับ
อัตโนมัติ จึงทำให้ผู ้ใช้ไม่ต้องสัมผัสกับถังขยะ และยัง
สามารถแจ้งเตือนปริมาณขยะในถังขยะไปยังสมาร์ทโฟน
ผ่านแอปพลิเคชันไลน์ได้อีกด้วย โดยการแจ้งเตือนนี้จะมี
ผลดีต่อผู้ความคุมเป็นอย่างมาก ในกรณีที่มีถังขยะหลายใบ
และอยู่ต่างพื้นที่กัน การใช้งานจึงเหมาะสำหรับการใช้ใน
โรงพยาบาล สถานที่ทำงาน และสถานที่อื่นๆ เพื่อป้องกัน
เชื้อโรคที่อาจติดอยู่ตามถังขยะ หรือเพื่อความสะดวกสบาย 
 คำสำคัญ :  ถังขยะอัตโนมัติ, ระบบไอโอที, 

    ไมโครคอนโทรลเลอร,์ อัลตร้าโซนิค 

Abstract 
        This research paper presents the design 
and construction of automatic waste bin with 
IoT system to create a modern waste bin that 
can be used in various places. It contains the 
following components: An ultrasonic distance 
sensing device, the processor system which 
consist of ESP8266 NodeMCU and the Arduino 
UNO R3 microcontroller. Notifications are sent 
to smartphones through the LINE application 
(Line Notify). All these devices work together 
as an IoT system. The working principle is as 
follows. When the automatic waste bin with 
IoT system starts an operation and there is 
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movement near the waste bin within a 
predetermined distance. The distance sensing 
device will detect the movement, and then 
send the signal to the processor ESP8266 
NodeMCU. This signal will trigger the servo 
motor to start its operation causing the lid of 
the waste bin to open so that users will be 
able to dispose of waste. Inside the waste bin, 
there is another distance measuring device 
that monitors the amount of waste in the bin. 
The amount of waste is displayed with LED 
lamps and a notification of the amount of 
waste in the bin can be sent to a smartphone 
via the LINE application, which is operated by 
the ESP8266 NodeMCU. The test results show 
that this automatic waste bin with IoT system 
can open the lid of the bin automatically at a 
predetermined distance and can display the 
amount of waste in the bin with LED lamps as 
well as can notify the amount of waste in the 
bin to the smartphone via the LINE application. 
It can be concluded that automatic waste bin 
with IoT system is different from general 
commercial waste bins, the bin with the lid 
opened by hands or feet, because the 
automatic waste bin with IoT system has an 
automatic detection system that eliminates 
the need for users to touch the waste bin as 
well as it can also notify the amount of waste 
in the bin to the smartphone via the LINE 
application. This notification is quite very 
useful for the waste collector in cases where 
there are multiple bins in different areas. This 
waste bin is suitable for use in hospitals, 
workplaces and other places that need to 
prevent contact with germs on the bin and 
help provide convenience to users. 

Keywords :  Automatic Trash Can, IoT System, 
Microcontroller, Ultrasonic. 

1. บทนำ
ปัจจุบันปัญหาการทิ้งขยะเป็นปัญหาใหญ่อย่าง

หนึ่งที่ผู้คนจะต้องเผชิญในยุคปัจจุบัน เพราะในแต่ละ
วันมีของเหลือทิ้งที่เกิดจากการอุปโภคและบริโภคเป็น
จำนวนมาก การจัดการกับขยะในแต่ละประเทศก็จะมี
ขั้นตอนในการกำจัดขยะที่แตกต่างกัน เช่นการฝั่งกลบ 
การเผากำจ ัด  ซ ึ ่ งแต่ ละว ิ ธ ี ก ็ ส ่ งผลกระทบต่อ
สิ่งแวดล้อมที่แตกต่างกันไป ในบางพื้นที่อาจจะต้อง
เช่าพื้นที่ต่าง ๆ เพื่อฝังกลบขยะ โดยขยะบางประเภท
ก็สร้างปัญหาให้มวลมนุษย์ และโลกในระยะยาว
เพราะไม่สามารถย่อยสลายลงได้ในระยะเวลาสั้น แต่
ต้องใช้เวลานานนับร้อยปีเพื่อการย่อยสลายเช่น ขยะ
จำพวกพลาสติกชนิดต่าง ๆ เป็นต้น 
        ในปัจจุบันได้มีการนำอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง 
(Internet of Things : IoT) หรืออุปกรณ์ไอโอทีมา
ประยุกต์ใช้งานหลากหลายด้าน [1] ทั้งการควบคุม
อุปกรณ์ไฟฟ้า การตรวจวัดค่าต่างๆ จากสิ่งแวดล้อม 
และอื่นๆอีกมากมาย อุปกรณ์ไอโอทีนี้มีอยู่มากมาย
หลายประเภท เพื่อใช้เป็นอุปกรณ์ที่ให้ความสะดวกมี
ความทันสมัย เพื่อเป็นแรงจูงใจให้ผู ้คนหันมาดูแล
สิ่งแวดล้อมและรักษาความสะอาดมากยิ่งขึ้น ผู้วิจัยจึง
ได้ดำเนินการสร้างถังขยะเปิด-ปิดอัตโนมัติ [2,3]  โดย
ให้มีความแตกต่างจากถังขยะตามท้องตลาดทั่วไป 
ที่จะต้องใช้มือหรือเท้ากดเพื่อเปิดหรือปิดฝาถังขยะ 
แต่ด้วยถังขยะอัตโนมัติมีระบบเซ็นเซอร์ทำให้ไม่
จำเป็นต้องสัมผัสกับถังขยะอีกต่อไป จึงเหมาะสำหรับ
ใช ้ในโรงพยาบาล สถานที ่ทำงาน บ้านพักอาศัย 
ผู้พิการ ห้องเด็ก และผู้สูงอายุเพื่อป้องกันเชื้อโรคที่
อาจติดอยู ่ตามถังขยะ และยังสามารถตรวจสอบ
ปริมาณขยะในถังผ่านสมาร์ทโฟนได้ 

2. วัตถุประสงค์การวิจัย
งานวิจัยนี้ มีวัตถุประสงค์หลัก คือ เพื่อสร้างและ

พัฒนาถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีให้เป็นถังขยะที่มี

วารสารวิจัยและนวัตกรรมการอาชีวศึกษา
Vocational Education Innovation and Research Journal 
ปีที ่6 ฉบับที ่1 มกราคม - มิถุนายน 2565

Thai-Journal Citation Index Centre Tier #2

32



ความทันสมัย และสามารถนำไปใช้งานได้จริงตาม
สถานที่ต่าง ๆ มีวัตถุประสงค์รอง ดังนี้ 
      2.1 เพื่อประยุกต์ใช้โมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่น
อัลตร้าโซนิค เป็นอุปกรณ์ที ่จะนำมาใช้เป็นตัววัด
ปริมาณขยะในถังขยะ 
      2.2 เพื่อประยุกต์ใช้โหนด เอ็มซียู ให้สามารถ
ทำงานร่วมกับโมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค 
และสามารถทำงานร่วมกับแอพพลิเคชั่น Blynk ได้ 
ทำให้ได้ระบบไอโอทีใช้งานได้จริง และประยุกต์ใช้
แอพพลิเคชั่น Blynk ให้สามารถทำงานร่วมกับระบบ
ไอโอทีได้ ส่งผลให้สามารถส่งข้อมูลที่ต้องการทราบค่า
จากถังขยะไปยังสมาร์ทโฟนของผู้ใช้งานได้ 

3. ขอบเขตการวิจัย
3.1  ออกแบบและสร้างถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที
3.2  สร้างวงจรแปลงแรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบั

230 โวลต์ 50 เฮิรตซ์ เป็นแรงดันไฟฟา้กระแสตรง    
6 โวลต์ 1 แอมแปร์ เพื่อใช้เป็นแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟา้
ให้กับไมโครคอนโทรลเลอร์ 
    3.3  ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 
และใช้โหนดเอ็มซียู ESP8266 เป็นตัวประมวลผล 
    3.4  ใช้โมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิคตัว
ที่ 1 เป็นอุปกรณ์ตรวจจับระยะทาง เพื่อการเปิดฝาถัง
ขยะแบบอัตโนมัติ  
    3.5  ใช้โมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิคตัว
ที่ 2 เป็นอุปกรณ์ตรวจจับระยะทาง เพื่อการตรวจวัด
ปริมาณขยะในถังขยะ 
    3.6  ใช้หลอด LED ขนาด 5 โวลต์ เพื่อแสดง
สถานะของปริมาณขยะในถังขยะ โดยติดตัง้บริเวณ
ด้านหนา้ของตัวถังขยะ 
    3.7  ใช้เซอร์โวมอเตอร์จำนวน 2 ตัว รุ่น MG945 
สำหรับการเปิด-ปดิ ฝาถังขยะ 
    3.8  ใช้ถังขยะแสตนเลส ขนาด กว้าง 36 
เซนติเมตร ยาว 32 เซนติเมตร สูง 62 เซนติเมตร มา
ประยุกต์ใช ้
    3.9  สามารถแสดงผลปริมาณของขยะไปยัง
สมาร์ทโฟนโดยผ่านแอปพลิเคชนัไลน์ (Line Notify) ได ้

4. ทฤษฎี
4.1  โมดูลว ัดระยะทางด้วยคลื ่นอัลตร ้าโซนิค

(Ultrasonic Distance Measuring Module) 
          สำหรับโมดูลวัดระยะทางด้วยคลื ่นอัลตร้า 
โซนิค [4] จะถูกออกแบบให้เป็นโมดูลที่ใช้ในลักษณะ
งานที ่ต ้องการตรวจวัดระยะทางแบบต่างๆ งาน
ทางด้านการตรวจค้นหาวัตถุแบบต่างๆ หรืองานที่
ต้องการจะควบคุมการเคลื่อนที่เพื่อหลบสิ่งกีดขวาง 
ฯลฯ มีหลักการทำงานเบื้องต้น คือ ส่วนประกอบหลัก
จะมีภาคส่งและภาครับคลื่นอัลตร้าโซนิค แล้วใช้การ
จับเวลาในการเดินทางของคลื่นจากภาคส่งที่ไปตก
กระทบยังวัตถุ แล้วสะท้อนคลื่นกลับมายังภาครับ ก็
จะนำเวลาที ่ได ้มาคำนวณ เพื ่อเปลี ่ยนเวลาเป็น
ระยะทาง โดยที่โมดูลอัลตร้าโซนิคนี้ มีความสามารถ
วัดระยะทางได้อย่างแม่นยำ และมีการใช้งานที่ไม่
ยุ่งยาก เพียงแค่ทำการส่งสัญญาณลอจิก High เข้าไป
ที่ขา Trig Input เป็นเวลาอย่างน้อย 10 ไมโครวินาที 
สักครู่หนึ่ง ขา Output ก็จะตอบสนองเอาต์พุตลอจิก 
High ออกมา โดยมีช่วงเวลาที่สัมพันธ์กับระยะทางที่
คลื่นสะท้อนวัตถุกลับมา  
          โมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิคแสดง
ดังรูปที ่ 1 ซึ ่งจะมีคุณสมบัติที ่สำคัญ คือ ต้องการ
แหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 5 โวลต์ มีค่า
กระแสไฟฟ้าขณะทำงานประมาณ 15 มิลลิแอมป์ 
สามารถวัดระยะทางได้ในช่วง 2-400 เซนติเมตร +/- 
0.3 เซนติเมตร มีองศาในการตอบสนองที่ 15 องศา 
และใช้คลื่นอัลตร้าโซนิคที่ความถี่ 40 กิโลเฮิรตซ์ เพื่อ
การทำงาน  
          โดยที่สายไฟฟ้าเส้นสีแดงเชื่อมต่อที่ขา Vcc 
คือ แหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า สายไฟฟ้าเส้นสีฟ้าเชื่อมตอ่
ที่ขา Trig เป็นขาอินพุตรับสัญญาณพัลส์ความกว้าง 
10 ไมโครวินาที เพื ่อกระตุ ้นการสร้างคลื ่นอัลตร้า 
โซนิคความถี่ 40 กิโลเฮิรตซ์ ออกสู่อากาศจากตัวส่ง  
สายไฟฟ้าเส้นสีเข ียวเชื ่อมต่อที ่ขา Echo เป ็นขา
เอาต์พุตสำหรับส่งสัญญาณพัลส์ออกจากโมดูลไปยัง
ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อตรวจจับความกว้างของ
ส ัญญาณพ ัลส ์และคำนวณเป ็นระยะทาง และ
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สายไฟฟ้าเส้นสีดำเชื่อมต่อที่ขา Gnd สำหรับต่อจุด
กราวด์ร่วมแรงดัน และสัญญาณ   

รูปที่ 1  วิธีต่อใช้งานโมดูลวัดระยะทางด้วยคลืน่ 
อัลตร้าโซนิค 

    4.2  โหนด เอ็มซียู (NodeMCU) 
           โหนด เอ็มซียู [5] คือ บอร์ดคอนโทรลเลอร์
ชนิดหนึ่ง แสดงดังรูปที่ 2 ซึ่งจะมีการทำงานตามคำสั่ง
ด ้ ว ยภาษา  C คล ้ า ยก ั นก ั บ  Arduino แต ่ จ ะมี
ความสามารถในการทำงานที่เหนือกว่า ตรงที่ โหนด 
เอ็มซียูนั ้น สามารถเชื ่อมต่อกับ WiFi ได้ ส่วนการ
ควบคุมการทำงานสามารถใช้ โปรแกรม Arduino IDE 
ได้เช่นเดียวกันกับบอร์ด Arduino นั้นเอง หรืออาจจะ
กล่าวได้ว่า โหนด เอ็มซียู ก็คือ แพลตฟอร์มหนึ่งที่
สามารถนำมาประยุกต์ใช้งานเพื ่อช่วยในการสร้าง 
Internet of Things (IoT) โ ดยจะม ี โ ค ร งสร ้ า ง ที่
ประกอบไปด้วย Development Kit (ตัวบอร์ด) และ 
Firmware (โปรแกรมบนบอร ์ ด )  ท ี ่ เป ็ น  Open 
Source สามารถเขียนโปรแกรมด้วยภาษา Lau ได้ 
ทำให้สามารถใช้งานได้ง่ายยิ่งขึ้น ที่สำคัญคือ มาพร้อม
กับโมดูล Wi-Fi (ESP8266) ซึ่งเป็นหัวใจสำคัญในการ
ใช้เชื่อมต่อกับสัญญาณอินเตอร์เน็ตนั่นเอง ตัวโมดูล 
ESP8266 นั้น มีอยู่ด้วยกันหลายรุ่น แต่การใช้งาน
โดยรวมก็จะมีลักษณะใกล้เคียงกันทั้งหมด และโหนด 
เอ็มซียูจะมีลักษณะคล้ายกับ Arduino ตรงที่มีพอร์ต 
Input Output ที่ได้ทำการติดตั้งมาในตัว  ส่งผลให้
ผู้ใช้สามารถเขียนโปรแกรมคอนโทรลอุปกรณ์ I/O ได้
โดยตรง โดยไม่ต้องผ่านอุปกรณ์ตัวอื่น ๆ และเมื่อไม่
นานมานี้ ก็มีนักพัฒนาที่สามารถพัฒนาให้ Arduino 

IDE ใช้งานร่วมกับโหนด เอ็มซียู ได้ จึงทำให้ใช้ภาษา 
C/C++ ในการเขียนโปรแกรมได ้ จ ึงเป ็นผลดีต่อ
ผู้ใช้งานที่ทำให้ผู้ใช้งานสามารถใช้งานได้หลากหลาย
มากยิ่งขึ้น  โหนด เอ็มซียูตัวนี้ สามารถทำอะไรได้อีก
หลายอย่างมาก โดยเฉพาะเร่ืองที่เกี่ยวข้องกับ IoT ไม่
ว่าจะเป็นการทำ Web Server ขนาดเล็ก หรือการ
ควบคุมการเปิดปิดอุปกรณ์ไฟฟ้าต่าง ๆ ผ่านสัญญาณ 
WiFi และอ่ืน ๆ อีกมากมาย 

รูปที่ 2  โหนด เอ็มซียู ESP8266     

    4.3  แอพพลิเคชั่น Blynk (Application Blynk) 
          แอพพลิเคชั่น Blynk [6] คือ แอพพลิเคชั่นที่
ถูกสร้างขึ้นมาสำหรับงานทางด้าน IoT โดยเฉพาะ ซึ่ง
จะมีคุณลักษณะที่ดีคือการเขียนโปรแกรมที่ไม่ยุ่งยาก 
ผู้ใช้งานสามารถนำไปประยุกต์ใช้งานได้เลย โดยที่ไม่
ต้องเขียนแอพพลิเคชั ่นเอง สามารถใช้งานแบบดู
ข้อมูลตามเวลาจริง (Real time) ได้ สามารถเชื่อมต่อ 
อุปกรณ์ต่างๆ เข้ากับระบบอินเตอร์เน็ตได้อย่างง่าย 
ไม ่ ว ่ า จะ เป ็น  Arduino, ESP8266, ESP32, Node 
MCU หรือ Rasberry Pi ก็สามารถนำมาแสดงบน
แอพพลิเคชั่นได้อย่างง่ายดาย และที่สำคัญ แอพพลิเคชัน่ 
Blynk นี้สามารถดาวน์โหลดใช้งานได้ฟรี โดยสามารถ
รองรับการทำงานทั้งในระบบ iOS และ Android   

รูปที่ 3  ตัวอย่าง แอพพลิเคชั่น Blynk 
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        หลักการทำงานของแอพพลิเคชั่น Blynk เริ่ม
จากอุปกรณ์ เช่น Arduino, ESP8266, Esp32 หรือ 
Raspberry Pi เชื่อมต่อไปยัง Server ของแอพพลิเคชั่น 
Blynk โดยตรง สามารถรับส่งข้อมูลหากันได้ด้วย
สมาร์ทโฟน (Smartphone) ที่จะเชื่อมต่อกับ Server 
ของแอพพลิเคช ั ่น Blynk โดยตรง ซ ึ ่งจะส่งผลดี 
เพราะว่าจะได้มี Server เป็นสะพานให้เชื่อมต่อหากัน 
ระหว่างสมาร์ทโฟนกับอุปกรณ์ที่ต้องการจะควบคุม 
จึงทำให้หมดปัญหาและลดข้อจำกัดในการควบคุม
อุปกรณ์ต่างๆผ่านสมาร์ทโฟน ส่งผลทำให้อุปกรณ์ของ
เรามีความฉลาดมากขึ ้น ตัวอย่างการใช้งานของ
แอพพลิเคชั่น Blynk ได้แสดงดังรูปที่ 3 โดยในปัจจบุนั
นี้ ถือว่าเป็นที่นิยมอย่างมาก เพราะผู้ใช้งานนั้นไม่
จำเป ็นจะต้อง Set อุปกรณ์ Network ต่าง ๆ ให้
ยุ่งยากอีกต่อไป 

รูปที่ 4  ข้อมูลที่แอพพลิเคชั่น Blynk สามารถแสดง 
            ผ่านหนา้จอสมาร์ทโฟน 

        ต ัวอย่างของข้อม ูลท ี ่แอพพลิเคช ั ่น Blynk 
สามารถแสดงผ่านหน้าจอสมาร์ทโฟน ได้แสดงดังรูปที่ 
4 โดยที่ผู้ใช้งานจะสามารถเลือกลักษณะหน้าจอของ
ภาพ คำอธิบาย หรือ เกจวัดต่าง ๆ ได้เองอย่างอิสระ 
ต้องการลักษณะการทำงานในรูปแบบไหน ผู้ใช้งานก็
สามารถเลือกใช้เองได้ตามความเหมาะสม ดังตัวอย่าง
ที่ได้แสดงไว้ในรูปที่ 5 

รูปที่ 5  หน้าจอของ แอพพลิเคชั่น Blynk ที่ผู้ใช้งาน 
           สามารถสร้างได้เอง 

    4.4  อินเตอร ์เน ็ตของสรรพส ิ ่ง ( Internet of 
Things : IoT) 
            อินเตอร์เน็ตของสรรพสิ่ง [7,8] คือ การที่
อุปกรณ์ไฟฟ้าต่างๆ ได้ถูกเชื่อมโยงเข้ากับเครือข่าย
อินเตอร์เน็ต เพื่อที่จะอำนวยความสะดวกให้กับผู้ใช้ 
งาน โดยที ่ผ ู ้ใช ้งานจะสามารถสั ่งการควบคุมการ
ทำงานของอุปกรณ์ไฟฟ้าต่าง ๆ ผ่านทางเครือข่าย
อินเตอร์เน็ตด้วยแอพพลิเคชั่นที่ติดตั้งไว้กับสมาร์ท
โฟน ส่งผลให้การควบคุมการทำงานของอุปกรณ์ไฟฟ้า
ต่าง ๆ ไม่ว่าจะเป็นการสั่งเปิด-สั่งปดิ อุปกรณ์เครื่องใช้ 
ไฟฟ้าต่าง ๆ ก็สามารถสั่งการได้อย่างง่ายดายผ่าน
สมาร์ทโฟน และยังสามารถสั่งการผ่านยานพาหนะ
หรือเครื่องมือสื่อสารที่สามารถทำการเชื่อมต่อเครือ 
ข่ายอินเตอร์เน็ตได้ ดังนั้น ในปัจจุบันอินเตอร์เน็ตของ
สรรพสิ ่งจึงเข้าไปมีบทบาทกับการพัฒนาในหลาย
ลักษณะการใช้งาน อาทิเช่น Smart Home ที่ได้นำ
เทคโนโลยีการเชื ่อมต่อทางอินเตอร์เน็ตมาใช้กับ
อุปกรณ์ต่าง ๆ ภายในบ้าน เพื ่อต้องการควบคุม

วารสารวิจัยและนวัตกรรมการอาชีวศึกษา
Vocational Education Innovation and Research Journal 

ปีที่ 6 ฉบับที่ 1 มกราคม - มิถุนายน 2565

Thai-Journal Citation Index Centre Tier #2

35



อุปกรณ์ต่าง ๆ เหล่านั ้น Smart Grids เป็นการส่ง
จำหน่ายกำลังไฟฟ้าอัจฉริยะแบบครบวงจร ระบบนี้จะ
พัฒนาระบบส่งจำหน่ายกำลังไฟฟ้าในปัจจุบัน ทั้งใน
ด้านการส่ง การรับ และการตรวจสอบซ่อมแซมเมื่อ
สายไฟผิดปกติ 
        Smart City คือ การนำเทคโนโลยีมาใช้ในการ
ควบคุมหรือการรักษาความปลอดภัยต่าง ๆ ที่สามารถ
แสดงผลแบบ Real Time ได้ 
        Connected car คือ การแชร์ข้อมูลระหว่างรถ 
และสัญญาณไฟจราจรหรือตำรวจจราจรผ่านเครือข่าย
อินเตอร์เน็ต เพื่อลดการเกิดอุบัติเหตุได้ ทั้งยังสามารถ
ลดปัญหาการจราจรได้อีกด้วย และสามารถนำไป
ประยุกต์ใช้กับอุปกรณ์การแพทย์แบบอิเล็กทรอนิกส์ 
เพื่อความสะดวกและช่วงให้ประหยัดมากข้ึน 

5. วิธีการดำเนินการวิจัย
5.1  การออกแบบ

รูปที่ 6  แผนภาพการทำงานของถังขยะอัตโนมัติ 
          ระบบไอโอที 

        การออกแบบถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 
ดำเนินการวิจัยโดยนำหลักการและทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
ดังที่ได้กล่าวไว้ในหัวข้อที่ 4 มาออกแบบและสร้างให้
เหมาะสมที่สุด มีแผนภาพการทำงานดังรูปที่ 6 ถัง
ขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีประกอบไปด้วย วงจรแปลง
แรงดันไฟฟ้ากระแสสลับ 230 โวลต์ 50 เฮิรตซ์ เป็น

แรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 6 โวลต์ กระแสไฟฟ้า 1 
แอมแปร์ ใช ้สำหรับเป ็นแหล่งจ ่ายแรงด ันไฟฟ้า
กระแสตรงให้กับไมโครคอนโทรลเลอร์และวงจรแปลง
แรงดันไฟฟ้ากระแสสลับ 230 โวลต์ 50 เฮิรตซ์ เป็น
แรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 5 โวลต์ กระแสไฟฟ้า 10 
แอมแปร์ ใช ้สำหรับเป ็นแหล่งจ ่ายแรงด ันไฟฟ้า
กระแสตรงให้กับเซอร์โวมอเตอร์ ใช้โมดูลวัดระยะทาง
ด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค ตัวที่ 1 เป็นอุปกรณ์ตรวจจับ
ระยะทาง เพื่อการเปิดฝาถังขยะแบบอัตโนมัติ ติดตั้ง
ไว้บริเวณด้านหน้าของถังขยะ ใช้โมดูลวัดระยะทาง
ด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิคตัวที่ 2 เป็นอุปกรณ์ตรวจจับ
ระยะทาง สำหรับการตรวจวัดปริมาณขยะในถังขยะ 
ติดตั ้งไว ้บริเวณด้านในถังขยะ ใช ้โหนด เอ็มซียู 
ESP8266 สำหรับการเชื่อมต่อกับแอพพลิเคชั่น Blynk 
ที่ติดตั้งบนสมาร์ทโฟนได้ โดยผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 
(Line Notify) เพื่อแจ้งเตือนปริมาณขยะในถังขยะ ใช้
โหนด เอ็มซียู ESP8266 เป็นตัวประมวลผล เพื่อ
ควบคุมการปิด-เปิดฝาถังขยะ ใช้เซอร์โวมอเตอร์
จำนวน 2 ตัว รุ่น MG945 สำหรับการเปิด-ปิดฝาถัง
ขยะ ใช้หลอด LED ขนาด 5 โวลต์ เพื่อแสดงสถานะ
ของปริมาณขยะในถังขยะ โดยติดตั้งบริเวณด้านหน้า
ของตัวถงัขยะ 
     หลักการทำงานของถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีมี
ดังนี ้ อุปกรณ์ตรวจจับระยะทางที ่ใช้คือ โมดูลวัด
ระยะทางด้วยคลื ่นอัลตร้าโซนิค ตัวที ่ 1 จะคอย
ตรวจสอบว่ามีการเคลื่อนไหวในระยะทางที่กำหนดไว้
ร ึเปล่า ถ้ามีการเคลื ่อนไหวในระยะทางที ่กำหนด 
โมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค ตัวที่ 1 ก็จะ
ส่งสัญญาณไปยังโหนด เอ็มซียู ESP8266 เพื่อสั่งการ
ให้เซอร์โวมอเตอร์ทำงาน คือ การเปิดฝาถังขยะ และ
ปิดฝาถังขยะตามช่วงเวลาที่ได้กำหนดไว้ ส่วนภายใน
ถังขยะโมดูลวัดระยะทางด้วยคลืน่อัลตร้าโซนิค ตัวที่ 2 
ก็จะคอยตรวจสอบปริมาณขยะในถังขยะว่ามีปริมาณ
ขยะมากน้อยเพียงใด ถ้ามีปริมาณขยะถึงจุดที่กำหนด
ว่าเต็มแล้ว ด้วยการกำหนดระยะทางระหว่างฝาถัง
ขยะกับขยะในถัง ก็จะส่งสัญญาณไปที่โหนด เอ็มซียู 
ESP8266 และไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO 
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R3 ในส่วนของโหนด เอ็มซียู ESP8266 จะประมวลผล
เพื่อส่งสัญญาณไปแจ้งเตือนว่ามีปริมาณขยะเต็มถัง
ขยะแล้ว ผ่านทางแอพพลิเคชั่น Blynk ที่ติดตั้งบน
สมาร์ทโฟน ส่วนไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 
UNO R3 จะประมวลผลเพื ่อส่งสัญญาณไปควบคุม
การแสดงสถานะของปริมาณขยะในถังขยะด้วยหลอด 
LED แบบแถบ 
     5.2  โครงสร้าง 

        โครงสร้างหลักของถังขยะอัตโนมัติระบบไอ
โอที ได้แสดงดังรูปที ่ 7 โดยในส่วนของถังขยะจะ
ประกอบไปด้วยตัวถังขยะและฝาถังขยะ ส่วนอุปกรณ์ 
ต่าง ๆ ที ่ม ีการติดตั ้งเพิ ่มเติม จะประกอบไปด้วย 
อุปกรณ์ตรวจจับการเคลื ่อนไหวอุปกรณ์ตรวจจับ
ปริมาณขยะในถังขยะ เซอร์โวมอเตอร์ และกล่องวงจร
ควบคุม 

รูปที่ 7  โครงสร้างและการติดตัง้อุปกรณ์ของถังขยะ 

            อัตโนมัติระบบไอโอท ี

รูปที่ 8  วงจรรวมของถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 

     5.3  วงจร 
      วงจรรวมที่ใช้ในการทำงานและการควบคุม

ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที ได้แสดงไว้ดังรูปที่ 8 โดย
เร ิ ่ มจากส ่ วนแรกค ือ  การแปลงแรงด ัน ไฟฟ้ า
กระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง โดยใช้
วงจรเรียงกระแสเต็มคลื ่น (Full Wave Rectifier) 
เพื ่อให้ได้แรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 6 โวลต์ ใช้เป็น
แ ห ล ่ ง จ ่ า ย แ ร ง ด ั น ไ ฟ ฟ ้ า ก ร ะ แ ส ต ร ง ใ ห ้ กั บ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 และ โหนด 
เอ็มซียู ESP8266 ผ่านช่องทาง Power Jack ส่วนตัว
แหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 5 โวลต์ ใช้กับโมดูล
วัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค  
        ส่วนที่เป็นสัญญาณอินพุตประกอบด้วย โมดูล
วัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค ตัวที่ 1 ติดตั้งไว้ที่
ตำแหน่งด ้านหน้าของต ัวถังขยะ สำหรับใช ้เป็น
อุปกรณ์ตรวจจับความเคลื่อนไหว เพื่อควบคุมการ
เปิด-ปิด ของฝาถังขยะ โดยการส่งสัญญาณไปที่โหนด 
เอ็มซียู ESP8266 ที ่เป็นตัวประมวลผล เมื ่อมีการ
เคลื่อนไหว โหนด เอ็มซียู ESP8266 นี้ ก็จะสั่งการให้
เซอร์โวมอเตอร์ทำงาน โดยหมุนไปให้ได้องศาตามที่ได้
เขียนโปรแกรมไว้ สัญญาณอินพุตที่จะได้อีกค่าหนึ่ง 
คือ ได้จากโมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค 
ตัวที่ 2 ติดตั้งไว้ที่ตำแหน่งใต้ฝาถังขยะด้านใน สำหรับ
ใช้เป็นอุปกรณ์ตรวจวัดระยะทาง เพื ่อตรวจสอบ
ปริมาณขยะในถังขยะ โดยโมดูลวัดระยะทางดว้ยคลื่น
อัลตร้าโซนิค ตัวที่ 2 นี้ จะส่งสัญญาณไปที่ โหนด เอ็ม
ซียู ESP8266 ทำการประมวลผล แล้วส่งสัญญาณ
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ต่อไปยังสมาร์ทโฟน เพื่อแจ้งเตือนเมื่อมีปริมาณขยะ
ถึงจุดที่ตั้งค่าไว้  
        ส่วนที ่เป็นเอาต์พุตประกอบไปด้วย เซอร์โว
มอเตอร์จำนวน 2 ตัว เพื่อช่วยในการเปิด-ปิด ฝาถัง
ขยะ และมีหลอด LED เพื่อใช้แสดงสถานะปริมาณ
ของขยะในถังขยะ โดยทั้งหมดนี้ จะสามารถควบคุมได้
โดยการเขียนโปรแกรมให้กับไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Arduino UNO R3 และ โหนด เอ็มซียู ESP 8266 
    5.4  การแจ้งเตือนผ่านสมาร์ทโฟน 
         โหนด เอ็มซียู ESP8266 คือ ไมโครคอนโทรล 
เลอร์ที่สามารถเชื่อมต่อ WiFi ได้ ดังนั้น ผู้ดำเนินงาน
วิจัยจึงนำมาใช้สำหรับการเชื่อมต่อกับแอพพลิเคชั่น 
Blynk ที่ติดตั้งบนสมาร์ทโฟน ผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 
(Line Notify) เพื่อแจ้งเตือนสถานภาพการทำงานของ
ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที โดยการแจ้งเตือนตามที่ผู้
ดำเนินงานวิจัยได้ออกแบบไว้มี 2 กรณี คือ จะแจ้ง
เตือนเมื่อถังขยะพร้อมใช้งาน และจะแจ้งเตือนเมื่อ
ปริมาณขยะในถังขยะเต็ม 
    5.5  โครงสร้าง 

รูปที่ 9  ด้านหน้าของถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 

        โครงสร้างของถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 
ผู้ดำเนินงานวิจัยได้ประยุกต์ใช้ถังขยะสแตนเลสที่มี
ขนาด กว้าง 36 เซนติเมตร ยาว 32 เซนติเมตร และ
สูง 62 เซนติเมตร มาออกแบบและได้ติดตั้งอุปกรณ์
ต่าง ๆ ที ่ได้ออกแบบไว้ ดังนี ้ มีการติดตั้งโมดูลวัด

ระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิคจำนวน 2 ตัว ตัวที่ 1 
ติดตั ้งไว้ที ่ด้านหน้าของตัวถังขยะ แสดงดังรูปที ่ 9  
สำหรับใช้เป็นอุปกรณ์ตรวจจับความเคลื่อนไหว เพื่อ
ควบคุมการเปิด-ปิด ของฝาถังขยะ และตัวที่ 2 ติดตั้ง
ไว้ที ่ตำแหน่งใต้ฝาถังขยะด้านใน แสดงดังรูปที่ 10 
สำหร ับใช ้ เป ็นอ ุปกรณ์ตรวจว ัดระยะทาง เพื่อ
ตรวจสอบปริมาณขยะในถังขยะ มีการติดตั้งเซอร์โว
มอเตอร์ จำนวน 2 ตัว ไว้ที่ด้านหลังของถังขยะ แสดง
ดังรูปที่ 11 เพื่อเป็นตัวช่วยขับเคลื่อนในการเปิด-ปิด 
ฝาถังขยะ มีการติดตั้งหลอด LED ด้านหน้าของถังขยะ 
เพื่อแสดงสถานะปริมาณของขยะในถังขยะ และติดตั้ง
กล่องควบคุมวงจรทั้งหมดไว้ด้านหลังของถังขยะ โดย
การออกแบบทั้งหมดนี ้ ก ็เพ ื ่อต ้องการให้ถ ังขยะ
อ ั ต โนม ั ต ิ ระบบไอโอท ีม ี การดำ เน ิน งานท ี ่ มี
ประส ิทธ ิภาพและได ้ว ัตถ ุประสงค ์ตรงตามการ
ดำเนินการวิจัย ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีมีน้ำหนัก
ที่เบา จึงสามารถเคลื่อนย้ายเพื่อเปลี่ยนสถานที่ใช้งาน
ได้อย่างสะดวก 

รูปที่ 10  ด้านล่างของฝาถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 

รูปที่ 11  ด้านหลังของถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที 
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6. ผลการดำเนินการวิจัย
6.1  ผลการทดสอบการทำงานของโมด ูลวัด

ระยะทาง ตัวที่ 1 
         วัตถุประสงค์ของการทดสอบการทำงานของ

โมดูลวัดระยะทาง ตัวที่ 1 ก็เพื่อ ต้องการวัดระยะทาง
ระหว่างขยะที่จะทิ้งกับโมดูลวัดระยะทาง ว่าสามารถ
ทำงานตามที ่ ได ้ เข ียนโปรแกรมไว ้หร ือไม ่  โดย
ผู้ออกแบบต้องการให้โมดูลวัดระยะทางตรวจจับขยะ
ได้ที่ระยะทาง 0-40 เซนติเมตร มีวิธีการทดสอบ คือ 
ยื่นมือที่จับขยะให้อยู ่เหนือโมดูลวัดระยะทาง เพื่อ
ทดสอบการเปิด-ปิด ฝาถังขยะในระยะทางต่างๆ 
แสดงการทดสอบดังรูปที ่ 12 และได้ผลลัพธ์การ
ทดสอบดัง ตารางที่ 1 โดยผลการทดสอบก็เป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ตามที่ผู้วิจัยต้องการ 

รูปที่ 12  การทดสอบการทำงานของโมดูลวัด 
            ระยะทางตัวที่ 1 

ตารางที่ 1  ผลการทดสอบการทำงานของโมดูล 
 วัดระยะทาง ตวัที่ 1 

     6.2  ผลการทดสอบการทำงานของโมด ูลวัด
ระยะทาง ตัวที่ 2 

รูปที่ 13  การทดสอบการทำงานของโมดูลวัด 
ระยะทางตัวที่ 2 

        วัตถุประสงค์ของการทดสอบการทำงานของ
โมดูลวัดระยะทาง ตัวที่ 2 ก็เพื่อต้องการวัดระยะทาง
ระหว่างขยะที่อยู่ในถังกับโมดูลวัดระยะทางที่ติดตั้งอยู่
บริเวณใต้ฝาถังขยะด้านใน โดยปริมาณขยะในถังจะ
แสดงค่าผ่านหลอดแอลอีดี 3 สี ดังนี้ สีเขียวแสดงถึง
ปริมาณขยะที่ระดับต่ำ ที่ระยะทาง 33-48 เซนติเมตร 
สีเหลืองแสดงถึงปริมาณขยะที่ระดับกลาง ที่ระยะทาง 
17-32 เซนติเมตร และสีแดงแสดงถึงปริมาณขยะที่
ระดับสูง ที่ระยะทาง 0-16 เซนติเมตร จากระยะทาง
มากสุด คือ 48 เซนติเมตร โดยวัดระยะทางจากพื้นถัง
ขยะถึงโมดูลวัดระยะทาง แสดงการทดสอบดังรูปที่
13 และได้ผลการทดสอบดังตารางที่ 2 โดยผลการ
ทดสอบก็เป็นไปตามวัตถุประสงค์ตามที่ผู้วิจัยต้องการ

ตารางที่ 2  ผลการทดสอบการทำงานของโมดูลวัด 
ระยะทาง ตัวที่ 2 
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ตารางที่ 2  ผลการทดสอบการทำงานของโมดูลวัด 
ระยะทาง ตัวที่ 2 (ต่อ) 

     6.3  ผลการทดสอบการหน่วงเวลาในการปิดฝาถังขยะ  
         วัตถุประสงค์ของการทดสอบการหน่วงเวลา

ในการปิดฝาถังขยะ ก็เพื่อต้องการจับเวลาในการปิด
ฝาถังขยะหลังจากที่ฝาถังขยะได้เปิดให้ทิ้งขยะเป็นที่
เร ียบร ้อยแล ้วว ่าสามารถทำงานได ้ตามที ่ เข ียน
โปรแกรมไว้หรือไม่ โดยผู้ออกแบบต้องการให้มีการ
หน่วงเวลาในการปิดฝาถังขยะเป็นเวลา 5 วินาที ได้
ผลลัพธ์การทดสอบดังตารางที่ 3 โดยผลการทดสอบที่
ได้ก็เป็นไปตามวัตถุประสงค์ตามที่ผู้วิจัยต้องการ  

ตารางที่ 3  ผลการทดสอบการหน่วงเวลาในการปิด 
ฝาถังขยะ 

    6.4  ผลการทดสอบการแจ้งเตือนผ่านสมาร์ทโฟน 
      ผลการทดสอบการแจ้งเตือนผ่านสมาร์ทโฟน

ให้ผู ้ใช ้งาน ด้วยแอพพลิเคชั ่น Blynk ที ่ต ิดตั ้งบน
สมาร์ทโฟน จะแจ้งเตือนเมื่อถังขยะพร้อมใช้งาน ได้
แสดงดังรูปที่ 14 และแจ้งเตือนเมื่อขยะในถังขยะเต็ม 
ได้แสดงดังรูปที่ 15 โดยผลการทดสอบก็เป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ตามที่ผู้วิจัยต้องการ 

รูปที่ 14  การแจ้งเตือนเมื่อถังขยะพร้อมใช้งาน 

รูปที่ 15  การแจ้งเตือนเมื่อขยะในถังขยะเต็ม 

7. สรุปผลการวิจัย
จากผลการวิจัยที ่ได้ สามารถสรุปผลวิจัยตาม

วัตถุประสงค์หลักได้ ดังนี้ ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอ
ทีที่ได้นำเสนอนี้ เป็นถังขยะที่มีความทันสมัย และ
สามารถนำไปใช้งานได้จริงตามสถานที่ต่าง ๆ การ 
ดำเนินงานตามวัตถุประสงค์รอง สามารถดำเนินการ
ได้ ดังนี้ สามารถประยุกต์ใช้งานโมดูลวัดระยะทาง
ด้วยคลื ่นอัลตร้าโซนิค เพื ่อการนำมาใช้เป็นตัววัด
ปริมาณขยะในถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีนั ้นก็
สามารถดำเนินการได้ และสามารถประยุกต์ใช้ โหนด 
เอ็มซียู ให้ทำงานร่วมกับโมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่น
อัลตร้าโซนิค พร้อมกับทำงานร่วมกันกับแอพพลิเคชั่น 
Blynk ได้ ทำให้ได้ถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีที่ใช้
งานได้จริง และสามารถประยุกต์ใช้แอพพลิเคชั่น 
Blynk ให ้สามารถทำงานร ่วมกับระบบไอโอทีได้ 
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เพื่อเป็นการส่งข้อมูลที่ต้องการทราบค่าจากถังขยะไป
ยังสมาร์ทโฟน ของผู้ใช้งานได้   

8. อภิปรายผลวิจัยและข้อเสนอแนะ
จากสรุปผลการวิจัย สามารถอภิปรายผลวิจัยได้

ดังนี้ ในส่วนของผลวิจัยที่ผู้วิจัยทดสอบออกมาได้นั้น 
เป็นไปตามวัตถุประสงค์ที่ได้ตั้งไว้ทั้งวัตถุประสงคห์ลัก
และวัตถุประสงค์รอง โดยที ่วัตถุประสงค์หลัก คือ 
ต้องการสร้างและพัฒนาถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอที
ที่สามารถทำงานได้ ถังขยะที่ได้มีความทันสมัย และ
สามารถนำไปใช้งานได้จริงตามสถานที่ต่าง ๆ โดยการ
ทดสอบการใช้งานผู ้ว ิจัยได้เลือกใช้ห้องเรียน ซึ ่งมี
นักศึกษาเรียนอยู่จำนวน 30 คน ปรากฏว่าถังขยะ
อัตโนมัติระบบไอโอทีนี้สามารถทำงานได้ดีตามที่ผู้วิจัย
ได ้ออกแบบไว ้  ส ่วนจากสร ุปผลการว ิจ ั ย ตาม
วัตถุประสงค์รองนั้นก็สามารถดำเนินการได้ ดังนี้ 
        จากผลการทดสอบการทำงานของโมดูลวัด
ระยะทาง ตัวที่ 2 ดังหัวข้อที่ 6.2 ที่เป็นผลมาจากการ
ประยุกต์ใช้โมดูลวัดระยะทางด้วยคลื่นอัลตร้าโซนิค 
เพื ่อที ่จะนำมาใช้เป็นตัววัดปริมาณขยะในถังขยะ
อัตโนมัติระบบไอโอที โดยได้ผลการทดสอบการ
ทำงานของโมดูลวัดระยะทาง ตัวที่ 2 ดังตารางที่ 2 
นั้น  ปรากฎว่าโมดูลวัดระยะทางนี้สามารถทำงานได้ดี 
ตามที่ผู้วิจัยได้ออกแบบไว้ เพื่อให้เหมาะสมกับการใช้
งานจริงในการทิ้งขยะ 
        จากผลการทดสอบการแจ้งเตือนผ่านสมาร์ทโฟน      
ดังหัวข้อที ่ 6.4 ซึ ่งเป็นผลมาจากประยุกต์ใช้โหนด   
เอ ็มซ ียู เพ ื ่อให ้สามารถทำงานร ่วมกับโมด ูลวัด
ระยะทางด้วยคลื ่นอัลตร้าโซนิค  สามารถทำงาน
ร่วมกับแอพพลิเคช ั ่น Blynk ได ้ ทำให้ได้ถ ังขยะ
อัตโนมัติระบบไอโอทีที่สามารถใช้งานได้จริง และ
สามารถประยุกต์ใช้แอพพลิเคชั่น Blynk ให้ทำงาน
ร่วมกับระบบไอโอทีได้ เพื่อเป็นการส่งข้อมูลที่ต้องการ
ทราบค่าจากถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีไปยัง
สมาร์ทโฟนของผู้ใช้งาน ได้ผลดังรูปที่ 14 และ 15 
ปรากฎว่าการส่งข้อมูลนั้นก็สามารถทำงานดีตามที่
ผู้วิจัยได้ออกแบบการแจ้งเตือนไว้ 2 กรณี คือ การแจ้ง

เตือนเมื่อถังขยะอัตโนมัติระบบไอโอทีพร้อมใช้งาน 
และการแจ้งเตือนเมื่อขยะในถังขยะอัตโนมัติระบบไอ
โอทีนั้นเต็ม  
        สำหรับแนวทางในการพัฒนาต่อนั ้น ถังขยะ
อัตโนมัติระบบไอโอทีสามารถต่อยอดเพื่อทำให้เป็น
ระบบเครือข่ายได้ในกรณีที่มีถังขยะอยู่หลายใบ และ
อยู่ต่างพื้นที่กัน การใช้งานจึงเหมาะสำหรับการใช้งาน
ในสถานที่กว้างๆ หรือสถานที่ที่มีหลายชั้น อาทิเช่น 
โรงพยาบาล โรงงานอุตสาหกรรม ห้างสรรพสินค้า 
สำนักงานขนาดใหญ่ และสถานที่อื ่น ๆ เพื ่อความ
สะดวกต่อการใช้งาน โดยการมีผู้ควบคุมเพียงแค่คน
เดียวก็สามารถรับรู้ข้อมูลจากถังขยะอัตโนมัติระบบไอ
โอทีได้ครั้งละจำนวนหลาย ๆ ถัง จึงส่งผลสามารถลด
การใช้แรงงานคนได้เป็นอย่างมาก   
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