
 

 

 



 

 

คํานํา 
 

ขอแสดงความยินดีและขอบคุณอยางสูงท่ีทานไดเลือกเปนสวนหนึ่งของการเรียนรูและพัฒนาตนเองผาน

หนังสือคูมือนี้ หนังสือคูมือนี้ถูกสรางข้ึนเพ่ือใหความรูและแนวทางในหัวขอท่ีทานสนใจ เราหวังวาการอานหนังสือ

คูมือนี้จะเปนประโยชนและนําทางทานในการเขาใจและปฏิบัติตามหลักการท่ีมีอยูในหนังสือนี้ หนังสือคูมือนี้เต็มไป

ดวยขอมูลและขอแนะนําท่ีมีคุณคาในการปฏิบัติงานหรือเรียนรูในสาขาท่ีทานสนใจ โดยเราไดรวบรวมความรูจาก

ผูเชี่ยวชาญและมีประสบการณจริงในสาขานี้เพ่ือใหคุณไดรับประโยชนอยางเต็มท่ีจากการอานหนังสือคูมือนี้ 

เราอาศัยความรวมมือและความเขาใจจากผูเชี่ยวชาญในการเขียนหนังสือคูมือนี้ เพ่ือใหขอมูลและขอแนะนําท่ีได

ถูกตองและเปนประโยชนสําหรับคุณอยางแนนอน หากทานมีคําถามหรือขอสงสัยเก่ียวกับเนื้อหาใดๆในหนังสือ

คูมือนี้ กรุณาอยาลังเลท่ีจะติดตอเราเพ่ือขอคําแนะนําเพ่ิมเติมหรือคําชี้แนะเพ่ือใหคุณไดรับประโยชนอยางมาก  
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Micropython คืออะไร ? 
 

Micropython เปนภาษาโปรแกรมท่ีเขียนข้ึนบนภาษา Python และออกแบบมาเพ่ือใชในการโปรแกรม

ไมโครคอนโทรลเลอรเบอรด โดยเฉพาะอยางยิ่งในอุปกรณเล็กๆ เชน ไมโครคอนโทรลเลอรในเซ็นเซอร หุนยนต

ขนาดเล็ก หรืออุปกรณอิเล็กทรอนิกสเบื้องตนอ่ืน ๆ ท่ีมีขอจํากัดในทรัพยากรดานความจําและประสิทธิภาพ

พลังงาน 

Micropython ใชภาษา Python เปนพ้ืนฐาน ซ่ึงเปนภาษาโปรแกรมท่ีเขาใจงายและมีความยืดหยุน 

ดังนั้น การเรียนรูและใช Micropython จะไมเปนเรื่องยากสําหรับผูท่ีมีความรูพ้ืนฐานใน Python อยูแลว 

การใช Micropython ใหคุณสามารถเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอรไดตามตองการ 

คุณสามารถเขียนโคดเพ่ืออานคาจากเซ็นเซอร ควบคุมการทํางานของมอเตอร สื่อสารกับอุปกรณอ่ืน ๆ และจัดการ

กับการตอบสนองท่ีตองการจากอุปกรณตาง ๆ ไดอยางยืดหยุน 

นอกจากนี้ Micropython ยังมีความสามารถในการเชื่อมตอกับอินเทอรเน็ต อานและเขียนขอมูลผานหนาจอ 

OLED หรือควบคุมอุปกรณผานการใช ESP8266 เปนตน 

 

Micropython เปนภาษาท่ีพัฒนาข้ึนโดยดร. ดาม เดเมียร จอรท (Damien George) ภาษานี้เขียนข้ึนบน

พ้ืนฐานภาษา Python และถูกออกแบบมาเพ่ือใชงานในไมโครคอนโทรลเลอรเบอรด ท่ีมีขอจํากัดในทรัพยากรดาน

ความจําและประสิทธิภาพพลังงาน Micropython ใชระบบอินเตอรเพ่ือความสะดวกในการเขียนและประมวลผล

โปรแกรม โดยมีตัวแปรและฟงกชันท่ีคลายกับภาษา Python และมีความสามารถในการสรางและควบคุมอุปกรณ

ภายนอก เชน อิเล็กทรอนิกสและเซ็นเซอร หนึ่งในขอไดเปรียบของ Micropython คือความสามารถในการรันโคด

อยางมีเหตุผลและรวดเร็ว หากตองการเขียนโปรแกรมใหไมโครคอนโทรลเลอรทํางานเปนเวลาเร็ว หรือตองการ

ความประหยัดทรัพยากรในการใชพลังงาน ก็สามารถใช Micropython เพ่ือบรรลุเปาหมายดังกลาวได 

นอกจากนี้ มีบอรดไมโครคอนโทรลเลอรท่ีรองรับ Micropython มากมาย เชน ESP8266, ESP32, Raspberry Pi 

Pico เปนตน ทําใหผูใชงานสามารถเริ่มตนการพัฒนาโปรแกรมบนไมโครคอนโทรลเลอรไดอยางงายและสะดวก 

 

  



 

Spidy Detector 2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Raspberry Pi Pico W คืออะไร ? 
 

Raspberry Pi Pico W เปนเวอรชันของบอรดไมโครคอนโทรลเลอร Raspberry Pi Pico ท่ีเพ่ิม

ความสามารถในการเชื่อมตอกับเครือขายไรสาย (Wi-Fi) ในตัวอุปกรณ โดยมีระบบ Wi-Fi ในรูปแบบของชปิ

ESP32 ท่ีออกแบบมาเพ่ือใชงานในการเชื่อมตออินเทอรเน็ตไรสาย 

Raspberry Pi Pico W มีคุณสมบัติและฟเจอรท่ีคลายกับ Raspberry Pi Pico เดิม ซ่ึงเปน

ไมโครคอนโทรลเลอรขนาดเล็กและมีราคาไมแพงท่ีสามารถนําไปใชในหลากหลายโครงการได คุณสมบัติหลักของ 

Raspberry Pi Pico W ไดแก: 

1. ไมโครคอนโทรลเลอร: Raspberry Pi Pico W ใชชิป RP2040 เชนเดียวกับ Raspberry Pi Pico ซ่ึงมี

สวนประมวลผลและความจําในตัว มีหนวยประมวลผลคู (Dual-Core) ARM Cortex-M0+ ความเร็ว 133 

และ 166 MHz รวมถึงเมมโมรี่ RAM 264KB เพียงพอสําหรับการพัฒนาและการทํางานท่ัวไป 

2. Wi-Fi: Raspberry Pi Pico W มาพรอมโมดูล Wi-Fi ESP32 ท่ีมีความสามารถในการเชื่อมตอกับเครือขาย

ไรสาย ซ่ึงรองรับการเชื่อมตอ Wi-Fi ท่ีความเร็วสูงและมีความเสถียร 

3. ขนาดเล็กและตัวควบคุมเสียง: Raspberry Pi Pico W มีขนาดเล็กและเสียงตํ่า ทําใหเหมาะสําหรับการใช

งานในโครงการท่ีตองการความพกพาและตัวควบคุมท่ีเล็กกะ 
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Raspberry Pi Pico W เปนบอรดไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมีขนาดเล็กเพียง 51 x 21 มิลลิเมตร เขากันได

กับบอรดอุปกรณอ่ืน ๆ และมีขาเชื่อมตอ GPIO ขนาด 26 ขา สามารถใชในการเชื่อมตออุปกรณเซ็นเซอร อินพุต/

เอาตพุตดิจิตอล อินพุตแอนะล็อก (Analog input) หรืออ่ืน ๆ ตามความตองการของโครงการ 

ในสวนของเครือขายไรสาย Wi-Fi บน Raspberry Pi Pico W มาจากโมดูล ESP32 ซ่ึงเปนชิป Wi-Fi ท่ีรองรับการ

เชื่อมตอ Wi-Fi และการสื่อสารผานโปรโตคอลตาง ๆ เชน TCP/IP, UDP และ HTTP ทําใหคุณสามารถเชื่อมตอ

กับเครือขายบานหรืออินเทอรเน็ตไดอยางงายดาย ซ่ึงจะเปนประโยชนสําหรับโครงการท่ีตองการการสื่อสารแบบไร

สาย 

นอกจากนี้ Raspberry Pi Pico W ยังมีฟเจอรอ่ืน ๆ เชน: 

• ตัวควบคุมเสียง: มีไมโครโฟนบอรดในตัว สามารถใชในการควบคุมเสียงและการสื่อสารผานชองเสียงได 

• ข้ัว USB Type-C: มีข้ัวเชื่อมตอ USB Type-C เพ่ือใหคุณสามารถเชื่อมตอและจายไฟใหกับบอรดไดผาน

ทางข้ัว USB 

• การเขารหัสฮารดแวร: มีความสามารถในการเขารหัสฮารดแวรเพ่ือความปลอดภัยในการใชงานและ

ปองกันการถูกแฮ็ก 
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อุปกรณใ์นกล่อง 
สไปดี้ 

 
สายไฟ 

สาย USB 

คลิปปากจระเข 

 

เซ็นเซอร แบงเปน Output และ Input  

Output 
LED 

 
 LED คือไดโอดเปลงแสง ยอมาจากคําวา(Light-Emitting Diode) ซึ่งสามารถเปลงแสงออกมาได

แสงท่ีเปลงออกมาประกอบดวยคล่ืนความถี่เดียวและ เฟสตอเนื่องกัน ซึ่งตางกับแสงธรรมดาท่ีตาคน
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มองเห็น โดย หลอดLED สามารถเปลงแสงไดเมื่อจายกระแสไฟฟาเขาเพียงเล็กนอยเทานั้น และ

ประสิทธิภาพในการใหแสงสวางก็ยังดีกวาหลอดไฟขนาดเล็กท่ัวๆ ไป 

OLED 

 
OLED (Organic Light Emitting Diodes) คือจอภาพท่ีมีลักษณะคลายแผนฟลม ซึ่งมี

สวนประกอบเปนสารอินทรียท่ีสามารถเปลงแสงเองไดเมื่อไดรับพลังงานไฟฟา เรียกวากระบวนการ

อิเล็คโทรลูมิเนเซนส (Electroluminescence) โดยท่ีไมตองพึ่งพาแสง Backlight และจะไมมีการเปลง

แสดงในบริเวณท่ีเปนภาพสีดํา สงผลใหสีดํานั้นดําสนิท อีกท้ังยังชวยพลังงานดวย 

 

Buzzer active 

 
โมดูลเสียง Active Buzzer Module สามารถสรางเสียงเตือนไดงาย โดยการตอขา I/O ของ 

Active Buzzer กับขา I/O ของ Arduino หรือไมโครคอนโทรลเลอรไดโดยตรง และตอกับขา VCC ของ 

Active Buzzer กับไฟเล้ียง 3.3-5VDC และขา GND กับ GND ในการส่ังให Active Buzzer มีเสียง ทําได

โดยการส่ังขาท่ีตอกับ Active Buzzer ใหัเปน LOW 

 

Buzzer Passive 
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Passive Buzzer คือ buzzer ท่ีสามารถควบคุมโทนเสียง ดวยการสงสัญญาณคาตางๆเพื่อสราง

โทนเสียงท่ีแตกตางกัน  

หมายเหตุ: Active Buzzer คือ buzzer ท่ีสรางเสียง peep จากสัญญาณ 2 ระดับ คือเปด/ปด เทานั้น 

 

Traffic light 

 
LED ไฟจราจร แสดงผลขนาด 10mm จํานวน 3 ดวง สําหรับทดลองเขียนโปรแกรมควบคุม 

Output ของ Arduino ทําไฟว่ิงรูปแบบตาง ๆ ใชไฟเล้ียง 3.3-5V 

 

RGB 

 
โมดูลหลอด LED แบบ RGB ขนาด 5mm สามารถส่ังการโดยใช PWM เพ่ือผสมสีเปนแสงสี

ตางๆได 

 

 

 

 

 

 



 

Spidy Detector 7 

 

Input 
DHT11 

 
DHT11 Digital Temperature and Humidity Sensor เปนโมดูลวัดอุณหภูมิ (Temperature) และ

ความชื้นสัมพัทธ (Humidity) โดยใชชิพ DHT11 ให Output ออกมาเปนแบบ Digital Output ใชไฟ DC 

ขนาด 3.5 – 5.5 โวลต เหมาะสําหรับวัดอุณหภูมิ (Temperature) ในชวง 0-60° c และความชื้นสัมพัทธ 

(Humidity) ในชวง 20-90 % RH. 

 

Rain Detector sensor 

 
เปนโมดูลวัดความชื้นในอากาศและนํ้าฝน โดยคาท่ีไดออกมาเปนความตานทาน (ADC) เมื่ออยู

ในสภาพปกติจะมีความตานทานสูง ในขณะท่ีมีความชื้นมากหรือมีปริมาณนํ้าฝนในปริมาณมาก คา

ความตานทานท่ีไดจะลดลง สามารถปรับคาความไวในการตรวจวัดได และสามารถให Output ไดท้ัง 

Analog (ADC) และ Digital 
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Frame Detector sensor 

 
IR Flame Sensor ใชตรวจจับเปลวไฟโดยใช เซนเซอรอินฟาเรด ใหสัญญาณเอาตพุตออกมาท้ัง

แบบดิจิตอลเมื่อตรวจจับไดใหสัญญาณเปน 1 เมื่อตรวจจับไมพบใหสัญญาณเปน 0 และแบบสัญญาณ

อนาล็อก  ใหคา 0-5V สามารถปรับความไวไดท่ีโวลุมบนโมดูล 

 

infrared (IR) sensor 

 
เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ IR Infrared เปนโมดูลเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุระยะใกล  มีหลักการทํางานโดยให

หลอด Infrared LED ทําการสงสัญญาณ เปนแสงอินฟราเรดออกไปตกกระทบกับวัตถุท่ีตรวจพบในระยะ และทํา

การสะทอนกลับมายังตัวหลอดโฟโตไดโอดท่ีทําหนาท่ีรับแสงอินฟราเรด โดยจะใหคา output ออกมาเปน Digital 

signal แตสําหรับบางโมดูลอาจจะรองรับ output แบบ Analog signal ดวย สวนตัว R ปรับคานั้น ใชในการปรับ

ความไวตอการตรวจจับแสงอินฟราเรด ซ่ึงจะสงผลตอระยะในการตรวจพบวัตถุของตัวเซนเซอร ตัวโมดูลนี้ก็มีราคา

ถูก ขนาดเล็ก สะดวกในการนําไปใชติดตั้งกับงานจําพวก หุนยนต, Smart car, หุนยนตหลบสิ่งกีดขวาง เปนตน  
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ขัน้ตอนดาวน์โหลดและติดตัง้โปรแกรม IDE Thonny  
 

1. เขาเว็บไชต    https://thonny.org/ 

 
หนาตาเว็บไซต Thonny 

 

 2. เลือกดาวนโหลดตามระบบปฏิบัติการของคอมพิวเตอร 

 

https://thonny.org/
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 3. จากนั้นเลือกใหตรงกับ เวอรชั้นของระบบปฏิบัติการของคอมพอวเตอร ตั้งแตวินโดว 8 ข้ึนมาใหเลือก

ตามรูป  

 
 4. คลิกดาวนโหลดท่ีลิ้งค ตามรูปดานบน หลังจากโหลดเสร็จแลว ใหคลิกเปดตัวติดตั้ง 
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5. ทําการติดตั้ง ใหเสร็จสมบูณ 

 
หนาตางหลังจากติดตั้งเสรจ็ 

 
หนาหลักของโปรแกรม 

6. หลังจากติดตั้งเสร็จแลว เมือเปดโปรแกรมจะเห็นหนาตางตามรูปดานบน 
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ขัน้ตอนการติดตัง้ Micro python ลงบนบอร์ด 
Raspberry pi pico w 
 

การติดตั้ง Micro python มีอยู 2 วิธี วิธีแรกคือการติดตั้งผานโปรแกรม Thonny ขั้นตอนท่ีสอง คือการ 

Flash ผานทาง USB คือการนําไฟล Micropython วางลงในโฟรเดอรของตัว Raspberry Pi pico เลย 

 

วิธีท่ี 1 การติดตั้ง Micro python ผานโปรแกรม Thonny 

1. เสียบ USB เขากับคอมพิวเตอร ดานของ Pico ให กดปุมรีเซ็ทคางไวจากนั้นคอยเสียบ(เพื่อ

รีเซ็ทตัว Pico ) 

2. หลังจากเสียบ USB แลวใหกลับมาท่ี โปรแกรม Thonny จากนั้น ใหคลิกท่ี 

 <no backend > จะแสดงหนาตางดังรูป จากนั้นใหเลือก Install Micropython 
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3. รอสักครู จากนั้น ใหเลือกบอรดใหตรงกับท่ีเราใช  

 
 4. กด Install เมือ ติดตั้งเสร็จแลว สามารถโคดแลวลองรันไดเลย 

 
import machine 
import utime 
 
led_onboard = machine.Pin("LED", machine.Pin.OUT) 
 
while True: 
    led_onboard.value(1) 
    print ('on') 
    utime.sleep_ms(1000) 
     
    led_onboard.value(0) 
    print('off') 
    utime.sleep_ms(1000) 

โคดสาํหรับเทส LED ออนบอรดของ Pico w 
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วิธีท่ี 2 การ Flash ผาน USB 

 1.ขั้นตอนท่ี 1 เขาเว็บไซต https://micropython.org/download/rp2-pico-w/ 

 
 

2. ดาวนโหลด Firmware เวอรชั้นลาสุด จะได ไฟลตามรุปดานลางมา 

 
 

3. ใหก็อปปไฟล Firmware ท่ีเราดาวนโหลดมา ไปวางท่ีโฟรเดอรของ Raspberry pi  

*หากไมเจอโฟรเดอรของ Raspberry pi โดยใหอีกดานของ USB เสียบกับคอมพิวเตอรของเรา

กอน จากนั้นใหกดปุมรีเซ็ทบน บอรด Raspberry pi Pico คางไวจากนั้น เสียบ USB เขากับตัว

บอรด  

 

 

https://micropython.org/download/rp2-pico-w/
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การติดตัง้ Library ของ จอ OLED 
 

 1. เชื่อมตอ จอ OLED กับ PICO W จากนั้นเชื่อมตอ PICO W เขากับ คอมพิวเตอรผาน USB 

 

 
 2. คลิกท่ี Tools จากนั้นเลือก Manage packegas… 

 
 3. จะปรากฏหนาตางของ Manage packages ขึ้นมา ใหพิมพ ssd1306 ในชองคนหา 

จากนั้น เลือก micropython-ssd1306 ตามรูปดานบน 
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4. จากนั้น กด install 

 
5. หลังจาก ติดตั้ง library เสร็จ ตว library ท่ีไดติดตั้งไปจะปรากฏในชองตามรูปดานบน  
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Project  
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1. LED blink 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 

การเชื่อมตอ 

- ยังไมมีการตอเซ็นเซอรแยก เปนการทดสอบ LED บนบอรดของ Raspberry pi pico w 

 
 

การโคด 

from machine import Pin #ทดสอบLED 
import utime 
  
led1 =Pin(26,Pin.OUT) 
delay = .40 
 
while True: 
    led1.value(1) 
    utime.sleep(delay) 
    led1.value(0) 
    utime.sleep(delay) 
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อธิบายโคด 

โคด Python ท่ีใชเพ่ือสรางการกระพริบ LED โดยใชโมดูล machine และ utime ใน MicroPython: 

1. from machine import Pin: นําเขาโมดูล Pin จากไลบราร ีmachine เพ่ือใชงานขาของอุปกรณ

ฮารดแวร 

2. import utime: นําเขาโมดูล utime เพ่ือใชงานฟงกชัน sleep ในการหนวงเวลา 

3. led1 = Pin(26, Pin.OUT): กําหนดขาของ LED ท่ีเชื่อมตอกับขา 26 และตั้งโหมดขาเปน OUTPUT 

4. delay = 0.40: กําหนดเวลาหนวงระหวางการกระพริบ LED ในหนวยวินาที (ในท่ีนี้คือ 0.40 วินาที) 

5. while True:: เริ่มลูปทํางานตลอดเวลา 

6. led1.value(1): กําหนดคาใหขา LED เปน 1 (เปด LED) 

7. utime.sleep(delay): หนวงเวลาตามคา delay ท่ีกําหนด (0.40 วินาที) 

8. led1.value(0): กําหนดคาใหขา LED เปน 0 (ปด LED) 

9. utime.sleep(delay): หนวงเวลาตามคา delay ท่ีกําหนด (0.40 วินาที) 

โคดนี้จะทําให LED ท่ีเชื่อมตอกับขา 26 กระพริบเปด-ปดในรอบนี้ตลอดไป โดยมีเวลาหนวงระหวางการ

กระพริบเปน 0.40 วินาที 
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2. Buzzer  
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - Buzzer Active (อยูบนบอรด Spidey แลว) 

 

การเชื่อมตอ 

- ยังไมมีการตอเซ็นเซอรแยก เปนการทดสอบ Buzzer บนบอรดของ Spidey 

 
การโคด 

import utime #ทดสอบ buzzer 
from machine import Pin 
 
buzzer = Pin(6, Pin.OUT) 
 
while True: 
    buzzer.high() 
    utime.sleep(1) 
    buzzer.low() 
    utime.sleep(1) 
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อธิบายโคด 

โคด Python ท่ีใชเพ่ือทดสอบ Buzzer โดยใชโมดูล utime และ machine ใน MicroPython: 

1. import utime: นําเขาโมดูล utime เพ่ือใชงานฟงกชัน sleep ในการหนวงเวลา 

2. from machine import Pin: นําเขาโมดูล Pin จากไลบราร ีmachine เพ่ือใชงานขาของอุปกรณ

ฮารดแวร 

3. buzzer = Pin(6, Pin.OUT): กําหนดขาของ Buzzer ท่ีเชื่อมตอกับขา 6 และตั้งโหมดขาเปน 

OUTPUT 

4. while True:: เริ่มลูปทํางานตลอดเวลา 

5. buzzer.high(): กําหนดคาใหขา Buzzer เปนสถานะสูง (เปด Buzzer) 

6. utime.sleep(1): หนวงเวลาไว 1 วินาที 

7. buzzer.low(): กําหนดคาใหขา Buzzer เปนสถานะตํ่า (ปด Buzzer) 

8. utime.sleep(1): หนวงเวลาไว 1 วินาที 

โคดนี้จะทําให Buzzer ท่ีเชื่อมตอกับขา 6 เปด-ปดตลอดเวลา โดยมีเวลาหนวงระหวางการเปด-ปดเปน 1 วินาที 
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3. Traffic Light  
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - Traffic light module 

 

การเชื่อมตอ 

 -เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ Traffic light กับสไปดี ้

-ตอขา R หรือ Red ของ Traffic light กับ ขาท่ี 10 ของตัวสไปดี ้

-ตอขา Y หรือ Yellow ของ Traffic light กับ ขาท่ี 8 ของตัวสไปดี ้

-ตอขา G หรือ Greenของ Traffic light กับ ขาท่ี 3 ของตัวสไปดี ้
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การโคด 
from machine import Pin   
import utime 
  
led1 =Pin(3,Pin.OUT) #Green 
led2 =Pin(8,Pin.OUT) #yellow 
led3 =Pin(10,Pin.OUT) #Red 
 
delay = .40 
while True: 
    led1.value(1) 
    utime.sleep(delay) 
    led1.value(0) 
    utime.sleep(delay) 
    led2.value(1) 
    utime.sleep(delay) 
    led2.value(0) 
    utime.sleep(delay) 
    led3.value(1) 
    utime.sleep(delay) 
    led3.value(0) 
    utime.sleep(delay) 
 

โคดดังกลาวเปนตัวอยางการใช MicroPython เพื่อสลับการเปด-ปด LED สามสี (เขียว เหลือง และ

แดง) ตามลําดับ 

โคดทํางานดังนี้: 

1. led1 = Pin(3, Pin.OUT), led2 = Pin(8, Pin.OUT), led3 = Pin(10, Pin.OUT) สรางอ็อบเจ็กต 

Pin สําหรับ LED สามสีแตละสี โดยกําหนดขา GPIO ท่ีเชื่อมตอกับแตละ LED 

2. delay = .40 กําหนดคาเวลาหนวงระหวางการสลับสถานะของ LED (ในหนวยวินาที) 

3. ในลูป while True: เปด LED เขียวดวย led1.value(1) และหนวงเวลาดวย 

utime.sleep(delay) จากนั้นปด LED เขียวดวย led1.value(0) และหนวงเวลาอีกคร้ัง 

4. ทําขั้นตอนเดียวกันสําหรับการเปด-ปด LED เหลืองและ LED แดงตามลําดับ 

โคดจะทํางานในลูปอยางตอเนื่องเพื่อสรางเอฟเฟกตการกระพริบของ LED สามสี โดยมีความหนวง

เวลาระหวางการสลับสถานะของ LED เพื่อความชาหรือเร็วของการกระพริบท่ีตองการได 
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4. OLED  
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - จอ OLED (อยูบนบอรด Spidey แลว) 

 

การเชื่อมตอ 

- ยังไมมีการตอเซ็นเซอรแยก เปนการทดสอบ OLED บนบอรดของ Spidey 
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การโคด 

*หมายเหตุ ตองลง library 1306  กอนใชงานจอ OLED 
from machine import Pin 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
 
i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
oled_width = 128 
oled_height = 64 
oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
oled.text('Hello world', 20, 40) 
oled.show() 
 

 

อธิบายโคด 

โคด Python ท่ีใชเพ่ือแสดงขอความ "Hello world" บนจอ OLED โดยใชโมดูล machine, I2C, ssd1306, และ 

time ใน MicroPython: 

1. from machine import Pin: นําเขาโมดูล Pin จากไลบรารี machine เพ่ือใชงานขาของอุปกรณ

ฮารดแวร 

2. from machine import I2C: นําเขาโมดูล I2C จากไลบรารี machine เพ่ือใชงานสื่อสารผาน I2C 

3. import ssd1306: นําเขาโมดูล ssd1306 เพ่ือใชงานจอ OLED 

4. from time import sleep: นําเขาฟงกชัน sleep จากโมดูล time เพ่ือใชในการหนวงเวลา 

5. i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)): สรางอ็อบเจกต I2C โดยกําหนดขาควบคุมสัญญาณ SCL เปน

ขา 1 และขาควบคุมสัญญาณ SDA เปนขา 4 

6. oled_width = 128: กําหนดความกวางของจอ OLED เปน 128 พิกเซล 

7. oled_height = 64: กําหนดความสูงของจอ OLED เปน 64 พิกเซล 

8. oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c): สรางอ็อบเจกต OLED โดยใช

ความกวางและความสูงของจอ OLED พรอมกับอ็อบเจกต I2C 

9. oled.text('Hello world', 20, 40): กําหนดขอความ "Hello world" ท่ีตําแหนง x=20, y=40 บนจอ 

OLED 

10. oled.show(): แสดงขอความท่ีกําหนดบนจอ OLED 

โคดนี้จะแสดงขอความ "Hello world" ท่ีตําแหนง (20, 40) บนจอ OLED ท่ีมีขนาด 128x64 พิกเซล 
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5. Internal temperature print in shell 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 

การเชื่อมตอ 

- ยังไมมีการตอเซ็นเซอรแยก เปนการทดสอบ Internal temperature บนบอรดของ Raspberry 

pi pico w 

 

การโคด 
import machine 
import utime 
  
sensor_temp = machine.ADC(4) 
conversion_factor = 3.3 / (65535) 
 
while True: 
    reading = sensor_temp.read_u16() * conversion_factor 
    temperature = 27 - (reading - 0.706)/0.001721 
    print(temperature) 
   
    utime.sleep(2) 
 

 
 

 

 

 

อธิบายโคด 

โคดดังกลาวใช MicroPython เพื่ออานคาอุณหภูมิจากเซ็นเซอรอุณหภูมิแบบแอนะล็อกดิจิตอล (ADC) 

และคํานวณอุณหภูมิจากคาท่ีได 

1. sensor_temp = machine.ADC(4) สรางอ็อบเจ็กต ADC ในขา GPIO 4 เพื่ออานคาแอนะล็อก

ดิจิตอลจากเซ็นเซอรอุณหภูม ิ
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2. conversion_factor = 3.3 / (65535) คํานวณตัวปรับคาสัมประสิทธ์ิสําหรับการแปลงคา ADC 

เปนคาแอนะล็อก 

3. ในลูป while True: อานคาแอนะล็อกดิจิตอลจากเซ็นเซอรอุณหภูมิดวย reading = 

sensor_temp.read_u16() * conversion_factor และคํานวณอุณหภูมิโดยใชสูตรท่ีกําหนด 

จากนั้นพิมพคาอุณหภูมิออกทางคอนโซลดวย print(temperature) 

4. utime.sleep(2) หนวงเวลา 2 วินาทีกอนท่ีจะอานคาอุณหภูมิใหมในรอบถัดไป 
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6. Internal temperature and show in OLED 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED 

การเชื่อมตอ 

- ยังไมมีการตอเซ็นเซอรแยก เปนการทดสอบ Internal temperature บนบอรดของ Raspberry 

pi pico w และ OLED บน บอรด Spidey 
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การโคด 
from machine import Pin, I2C 
from ssd1306 import SSD1306_I2C 
import machine 
import utime 
  
sensor_temp = machine.ADC(4) 
conversion_factor = 3.3 / (65535) 
  
WIDTH  = 128                              # ความกวา้ง 
HEIGHT = 64                               # ความสูง 
  
i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4), freq=200000)  # Set I2C Pin 
 
oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c)      # oled display 
  
while True: 
    reading = sensor_temp.read_u16() * conversion_factor 
    temperature = 27 - (reading - 0.706)/0.001721 
    print(temperature) 
   
    oled.fill(0)   # clear OLED     
     
    oled.text("Temp: ",6,8)   # Text 
    oled.text(str(round(temperature,2)),50,8) # ค่าอุณหภูมิ 
    oled.text("*C",95,8) 
    utime.sleep(2) 
  
    oled.show() 
 

 

 

อธิบายโคด 

โคด Python ท่ีใชเพ่ืออานคาอุณหภูมิจากเซ็นเซอรและแสดงผลบนจอ OLED โดยใชโมดูล machine, I2C, 

ssd1306, และ utime ใน MicroPython: 

1. from machine import Pin, I2C: นําเขาโมดูล Pin และ I2C จากไลบราร ีmachine เพ่ือใชงานขา

และการสื่อสารผาน I2C 

2. from ssd1306 import SSD1306_I2C: นําเขาคลาส SSD1306_I2C จากไลบราร ีssd1306 เพ่ือใช

งานจอ OLED 

3. import machine: นําเขาโมดูล machine เพ่ือใชงานฟงกชัน ADC สําหรับอานคาแอนะล็อกดิจิตอล 
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4. import utime: นําเขาโมดูล utime เพ่ือใชงานฟงกชัน sleep ในการหนวงเวลา 

5. sensor_temp = machine.ADC(4): สรางอ็อบเจกต ADC โดยกําหนดขาของเซ็นเซอรอุณหภูมิท่ี

เชื่อมตอกับขา 4 

6. conversion_factor = 3.3 / (65535): กําหนดคาตัวคูณเพ่ือแปลงคาอานจากแอนะล็อกดิจิตอลเปน

คาแอนะล็อกแบบอนาล็อก 

7. WIDTH = 128: กําหนดความกวางของจอ OLED เปน 128 พิกเซล 

8. HEIGHT = 64: กําหนดความสูงของจอ OLED เปน 64 พิกเซล 

9. i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4), freq=200000): สรางอ็อบเจกต I2C โดยกําหนดขาควบคุม

สัญญาณ SCL เปนขา 1 และขาควบคุมสัญญาณ SDA เปนขา 4 และความเร็วการสื่อสารเปน 200000 

10. oled = SSD1306_I2C(WIDTH, HEIGHT, i2c): สรางอ็อบเจกต OLED โดยใชความกวางและความสูง

ของจอ OLED พรอมกับอ็อบเจกต I2C 

11. while True:: เริ่มลูปทํางานตลอดเวลา 

12. reading = sensor_temp.read_u16() * conversion_factor: อานคาแอนะล็อกดิจิตอลจาก

เซ็นเซอรอุณหภูมิและคํานวณคาอุณหภูมิโดยใชตัวคูณท่ีกําหนดไว 

13. temperature = 27 - (reading - 0.706) / 0.001721: คํานวณคาอุณหภูมิจากคาอานแอนะล็อก 

14. print(temperature): แสดงคาอุณหภูมิในหนาจอทางคอนโซล 

15. oled.fill(0): เคลียรจอ OLED 

16. oled.text("Temp: ", 6, 8): แสดงขอความ "Temp: " ท่ีตําแหนง x=6, y=8 บนจอ OLED 

17. oled.text(str(round(temperature, 2)), 50, 8): แสดงคาอุณหภูมิท่ีปดเศษสองตําแหนงทศนิยม ท่ี

ตําแหนง x=50, y=8 บนจอ OLED 

18. oled.text("*C", 95, 8): แสดงสัญลักษณองศาเซลเซียสท่ีตําแหนง x=95, y=8 บนจอ OLED 

19. utime.sleep(2): หนวงเวลาไว 2 วินาที 

20. oled.show(): แสดงผลบนจอ OLED 

โคดนี้จะอานคาอุณหภูมิจากเซ็นเซอรและแสดงผลบนจอ OLED ท่ีมีขนาด 128x64 พิกเซล โดยใชเวลาหนวง

ระหวางการอัพเดตคาอุณหภูมิเปน 2 วินาที 
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7. DHT11 and show in OLED 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED (บนบอรด Spidey) 

 - DHT11  

 

การเชื่อมตอ 

 -เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ DHT11 กับสไปดี ้ท่ีขา ลบ 

 -ตอขา บวก ของ เซนเซอรเขากับ สไปดี้ ท่ีขา บวก 

 -ตอขา S หรือ signal ของเซนเซอรเขากับ ไปดี้ท่ี ขา 3 
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การโคด 
from machine import Pin 
import dht 
import time 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
 
 
while True: 
  dhts=dht.DHT11(Pin((3)));dhts.measure();time.sleep(2) 
  i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
  oled_width = 128 
  oled_height = 64 
  oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
  oled.text((''.join([str(x) for x in ['Temperature', ' : ', 
dhts.temperature()]])), 0, 30) 
  oled.show() 
  oled.text((''.join([str(x2) for x2 in ['humidity', ' : ', 
dhts.humidity()]])), 0, 45) 
  oled.show() 
  oled.fill(0) 
  time.sleep(1) 
 

 

 

อธิบายโคด 

โคด Python ท่ีใชเพ่ืออานคาอุณหภูมิและความชื้นจากเซ็นเซอร DHT11 และแสดงผลบนจอ OLED โดยใชโมดูล 

machine, dht, time, I2C, ssd1306 ใน MicroPython: 

1. from machine import Pin: นําเขาโมดูล Pin จากไลบรารี machine เพ่ือใชงานขาของอุปกรณ

ฮารดแวร 

2. import dht: นําเขาโมดูล dht เพ่ือใชงานเซ็นเซอร DHT11 

3. import time: นําเขาโมดูล time เพ่ือใชงานฟงกชัน sleep 

4. from machine import I2C: นําเขาโมดูล I2C จากไลบรารี machine เพ่ือใชงานสื่อสารผาน I2C 

5. import ssd1306: นําเขาโมดูล ssd1306 เพ่ือใชงานจอ OLED 

6. while True:: เริ่มลูปทํางานตลอดเวลา 

7. dhts = dht.DHT11(Pin(3)): สรางอ็อบเจกต DHT11 โดยกําหนดขาของเซ็นเซอรท่ีเชื่อมตอกับขา 3 

8. dhts.measure(): วัดคาอุณหภูมิและความชื้นจากเซ็นเซอร DHT11 
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9. time.sleep(2): หนวงเวลา 2 วินาที 

10. i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)): สรางอ็อบเจกต I2C โดยกําหนดขาควบคุมสัญญาณ SCL เปน

ขา 1 และขาควบคุมสัญญาณ SDA เปนขา 4 

11. oled_width = 128: กําหนดความกวางของจอ OLED เปน 128 พิกเซล 

12. oled_height = 64: กําหนดความสูงของจอ OLED เปน 64 พิกเซล 

13. oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c): สรางอ็อบเจกต OLED โดยใช

ความกวางและความสูงของจอ OLED พรอมกับอ็อบเจกต I2C 

14. oled.text((''.join([str(x) for x in ['Temperature', ' : ', dhts.temperature()]])), 0, 30): 

แสดงขอความ "Temperature : [คาอุณหภูมิ]" ท่ีตําแหนง x=0, y=30 บนจอ OLED 

15. oled.show(): แสดงผลบนจอ OLED 

16. oled.text((''.join([str(x2) for x2 in ['humidity', ' : ', dhts.humidity()]])), 0, 45): แสดง

ขอความ "humidity : [คาความชื้น]" ท่ีตําแหนง x=0, y=45 บนจอ OLED 

17. oled.show(): แสดงผลบนจอ OLED 

18. oled.fill(0): เคลียรจอ OLED 

19. time.sleep(1): หนวงเวลาไว 1 วินาที 

โคดนี้จะอานคาอุณหภูมิและความชื้นจากเซ็นเซอร DHT11 และแสดงผลบนจอ OLED ท่ีมีขนาด 128x64 พิกเซล 

โดยแสดงคาอุณหภูมิท่ีตําแหนง x=0, y=30 และคาความชื้นท่ีตําแหนง x=0, y=45 บนจอ OLED และทําการ

เคลียรจอ OLED และหนวงเวลาไว 1 วินาทีกอนท่ีจะทําซ้ําการวัดและแสดงผลอีกครั้ง 
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8. Rain drop sensor if detect buzzer on and show 
in OLED 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED (บนบอรด Spidey) 

 - Rain drop sensor  

 - Buzzer active   

 

การเชื่อมตอ 

 -เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ เซนเซอรวัดฝน กับสไปดี ้ท่ีขา ลบ 

 -ตอขา บวก ของ เซนเซอรเขากับ สไปดี้ ท่ีขา บวก 

 -เซนเซอร วัดฝน สามารถรับขอมูลไดท้ัง Analog และ digital 

การเชือมตอโดยเลือกใช Analog เพราะ ใหคาขอมูลท่ีระเอียดกวา Digital โดยตอเซนเซอรไป

ท่ีพินท่ี 28 ของสไปดี้
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การโคด 

 
from machine import ADC 
from machine import Pin 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
import time 
 
adc28=ADC(28) #GPIO28 rain drop sensor 
 
def gpio_set(pin,value): 
  if value >= 1: 
    Pin(pin, Pin.OUT).on() 
  else: 
    Pin(pin, Pin.OUT).off() 
 
 
while True: 
  if (adc28.read_u16()) < 30000: 
    gpio_set((6), True) 
  else: 
    gpio_set((6), False) 
  i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
  oled_width = 128 
  oled_height = 64 
  oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
  oled.text(('rain :' + str(adc28.read_u16())), 40, 40) 
  oled.show() 
  oled.fill(0) 
  time.sleep(1) 
 

 

อธิบายโคด 

เปนโคด Python ท่ีใชสําหรับอานคาจากเซ็นเซอรตรวจจับการตกฝนโดยใช ADC และแสดงคาบนหนาจอ 

OLED นี่คือการแยกแตละบรรทัด: 

1. from machine import ADC, Pin, I2C: นําเขาโมดูล ADC, Pin, และ I2C จากไลบรารี machine 

เพ่ือใชในการทํางานท่ีเก่ียวของกับฮารดแวร 

2. import ssd1306: นําเขาโมดูล ssd1306 เพ่ือควบคุมหนาจอ OLED 

3. from time import sleep: นําเขาฟงกชัน sleep จากโมดูล time เพ่ือสรางความหนวงในโคด 
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4. adc28 = ADC(28): สรางอ็อบเจกต ADC และกําหนดใหตัวแปร adc28 เก็บคานี้ไว นี่เปนการตั้งคา 

ADC เพ่ืออานคาจากขา GPIO หมายเลข 28 ซ่ึงเชื่อมตอกับเซ็นเซอรตรวจจับการตกฝน 

5. def gpio_set(pin, value):: นิยามฟงกชันชื่อ gpio_set ท่ีรับพารามิเตอรเปน pin และ value เพ่ือตั้ง

คาขาท่ีระบุใหเปดหรือปดตามคาท่ีกําหนด 

6. if value >= 1:: เช็ควาคาท่ีรับเขามาในฟงกชัน gpio_set มีคามากกวาหรือเทากับ 1 หรือไม 

7. Pin(pin, Pin.OUT).on(): ถาคามากกวาหรือเทากับ 1 ใหตั้งขาท่ีระบุใหเปนโหมดเอาตพุตและเปด 

8. Pin(pin, Pin.OUT).off(): ถาคานอยกวา 1 ใหตั้งขาท่ีระบุใหเปนโหมดเอาตพุตและปด 

9. while True:: เริ่มลูปไมจํากัดจํานวนรอบ 

10. if (adc28.read_u16()) < 30000:: อานคาแอนะล็อกจากเซ็นเซอรตรวจจับการตกฝนโดยใช ADC 

และเช็ควาคานอยกวา 30000 หรือไม 

11. gpio_set((6), True): ถาคานอยกวา 30000 ใหเรียกใชฟงกชัน gpio_set เพ่ือเปดขาหมายเลข 6 

12. gpio_set((6), False): ถาคามากกวาหรือเทากับ 30000 ใหเรียกใชฟงกชัน gpio_set เพ่ือปดขา

หมายเลข 6 

13. i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)): สรางอ็อบเจกต I2C เพ่ือใชสื่อสารกับหนาจอ OLED โดยใชขา 

SCL และ SDA ท่ีระบุ 

14. oled_width = 128: กําหนดความกวางของหนาจอ OLED เปน 128 พิกเซล 

15. oled_height = 64: กําหนดความสูงของหนาจอ OLED เปน 64 พิกเซล 

16. oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c): สรางอ็อบเจกต SSD1306_I2C 

เพ่ือควบคุมหนาจอ OLED ดวยความกวางและความสูงท่ีระบุ และอ็อบเจกต I2C 

17. oled.text(('rain :' + str(adc28.read_u16())), 40, 40): กําหนดขอความท่ีจะแสดงบนหนาจอ 

OLED เปน 'rain :' ตามดวยคาท่ีอานจากเซ็นเซอรตรวจจับการตกฝน ขอความนี้จะแสดงท่ีตําแหนง

พิกเซล (40, 40) บนหนาจอ 

18. oled.show(): อัปเดตหนาจอ OLED เพ่ือแสดงขอความ 

19. oled.fill(0): เคลียรหนาจอ OLED โดยเติมคาศูนยในทุกๆ พิกเซล 

20. time.sleep(1): หยุดรันโปรแกรมเปนเวลา 1 วินาที 

โคดนี้จะวนลูปอานคาจากเซ็นเซอรตรวจจับการตกฝนโดยใช ADC และแสดงคาบนหนาจอ OLED ซ่ึงจะเรียกใช

ฟงกชัน gpio_set เพ่ือเปดหรือปดขาแสดงสถานะตามคาท่ีอานได และจะเริ่มลูปใหมหลังจากนั้น 
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9.frame detector sensor show in OLED  
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED (บนบอรด Spidey) 

 - frame detector sensor 

 

การเชื่อมตอ 

 -ตัวเซนเซอรจะคลายกับ เซนเซอรวัดฝน แตเซนเซอรวัดไฟ ตัวนี้เราจะใช Digital 

 และปรับคาความเขมขนของแสงท่ีตัวเซนเซอรแทน เพื่อใหงายตอการใชงาน 

 โดยใหตอเซนเซอรเขากับพินท่ี 3 ของสไปดี้ 
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การโคด 
from machine import Pin # frame detector sensor 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
import time 
 
pIn3=Pin(3, Pin.IN, Pin.PULL_UP) 
 
 
while True: 
  i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
  oled_width = 128 
  oled_height = 64 
  oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
  oled.text((''.join([str(x) for x in ['frame', ' : ', 
pIn3.value()]])), 40, 47) 
  oled.show() 
  oled.fill(0) 
  time.sleep(1) 
 

 

 

อธิบายโคด 

1. นําเขาไลบรารีและคลาสท่ีใชในโคด: 

• from machine import Pin: นําเขาคลาส Pin จากไลบรารี machine เพ่ือใชสําหรับควบคุม

ขา GPIO. 

• from machine import I2C: นําเขาคลาส I2C จากไลบรารี machine เพ่ือใชสําหรับการ

เชื่อมตอแบบ I2C. 

• import ssd1306: นําเขาไลบรารี ssd1306 เพ่ือใชสําหรับควบคุมหนาจอ OLED. 

• from time import sleep: นําเขาฟงกชัน sleep จากไลบรารี time เพ่ือใชในการหนวง

เวลา. 

2. กําหนดขาและอ็อบเจ็กตสําหรับเซ็นเซอรและหนาจอ OLED: 

• pIn3 = Pin(3, Pin.IN, Pin.PULL_UP): สรางอ็อบเจ็กต pIn3 สําหรับขา GPIO 3 โดย

กําหนดใหเปนขาแสดงสถานะ (input) และตั้งคาใหมีการเชื่อมตอตัวยึด (pull-up) เพ่ือใชในการ

ตรวจจับเฟรม. 
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• i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)): สรางอ็อบเจ็กต i2c สําหรับการเชื่อมตอแบบ I2C 

โดยกําหนดขา SCL เปน GPIO 1 และขา SDA เปน GPIO 4. 

• oled_width = 128 และ oled_height = 64: กําหนดขนาดความกวางและความสูงของ

หนาจอ OLED. 

• oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c): สรางอ็อบเจ็กต oled 

สําหรับควบคุมหนาจอ OLED ดวยคาความกวางและความสูงท่ีกําหนด. 

3. เริ่มลูปการทํางานอยางตอเนื่อง: 

• while True:: เริ่มลูปการทํางานอยางตอเนื่อง. 

4. อานคาสถานะของเฟรมและแสดงผลบนหนาจอ OLED: 

• oled.text((''.join([str(x) for x in ['frame', ' : ', pIn3.value()]])), 40, 47): สราง

ขอความท่ีจะแสดงบนหนาจอ OLED โดยรวมขอความ "frame : " และคาสถานะของเฟรมจาก

การอานคาจากขา GPIO 3. 

• oled.show(): แสดงผลบนหนาจอ OLED. 

• oled.fill(0): เคลียรหนาจอ OLED เพ่ือเตรียมแสดงผลใหมในรอบถัดไป. 

• time.sleep(1): หนวงเวลา 1 วินาทีกอนท่ีจะเริ่มการทํางานในรอบถัดไป. 

โคดนี้จะทํางานอยางตอเนื่องเพ่ือตรวจจับเฟรมและแสดงผลสถานะของเฟรมบนหนาจอ OLED ดวยการอานคา

จากขา GPIO 3 และควบคุมการแสดงผลบนหนาจอ OLED ผาน I2C ตลอดเวลาท่ีโปรแกรมทํางานอยูในลูป 

while True. 
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10. frame detector sensor if detect Buzzer Passive 
on and show in OLED 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED (บนบอรด Spidey) 

 - frame detector sensor 

 - Buzzer Passive 

การเชื่อมตอ 

-ตัวเซนเซอรจะคลายกับ เซนเซอรวัดฝน แตเซนเซอรวัดไฟ ตัวนี้เราจะใช Digital 

 และปรับคาความเขมขนของแสงท่ีตัวเซนเซอรแทน เพื่อใหงายตอการใชงาน 

 โดยใหตอเซนเซอรเขากับพินท่ี 3 ของสไปดี้ 

 -โปรเจกตนี้เพิ่ม Buzzer แบบ Passive เขามา โดยตอขาท่ี 16 ของสไปดี้ 
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การโคด 
from machine import Pin 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
from machine import PWM 
import time 
 
pIn3=Pin(3, Pin.IN, Pin.PULL_UP) 
 
 
while True: 
  i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
  oled_width = 128 
  oled_height = 64 
  oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
  oled.text((''.join([str(x) for x in ['frame', ' : ', 
pIn3.value()]])), 40, 47) 
  oled.show() 
  if (pIn3.value()) == 0: 
    pwm15 = PWM(Pin(15)) 
    pwm15.freq(440) 
    pwm15.duty_u16(10000) 
    time.sleep(1) 
  else: 
    pwm15 = PWM(Pin(15)) 
    pwm15.freq(1000) 
    pwm15.duty_u16(0) 
  oled.fill(0) 
  time.sleep(1) 
 
  time.sleep(1) 
 
 

 

 

อธิบายโคด 

โคดนี้เปนตัวอยางการใชเซ็นเซอรตรวจจับเฟรม (frame detector sensor) รวมกับหนาจอ OLED และบัซ

เซอร (buzzer) ดังนี้: 

1. นําเขาโมดูลและตั้งคาตัวแปร: 

• from machine import Pin: นําเขาโมดูล Pin เพ่ือใชในการควบคุมขา GPIO. 



 

Spidy Detector 42 

 

• from machine import I2C: นําเขาโมดูล I2C เพ่ือใชในการสื่อสารผาน I2C. 

• import ssd1306: นําเขาโมดูล ssd1306 เพ่ือใชในการควบคุมหนาจอ OLED. 

• from time import sleep: นําเขาฟงกชัน sleep เพ่ือใชในการหนวงเวลา. 

• from machine import PWM: นําเขาโมดูล PWM เพ่ือใชในการควบคุมสัญญาณ PWM. 

• import time: นําเขาโมดูล time เพ่ือใชในการหนวงเวลา. 

2. กําหนดขา GPIO ท่ีเชื่อมตอกับเซ็นเซอรตรวจจับเฟรม: 

• pIn3=Pin(3, Pin.IN, Pin.PULL_UP): กําหนดขา GPIO 3 ใหเปนขาปองกันแบบ Pull-up. 

3. เริ่มลูปการทํางานอยางตอเนื่อง: 

• while True:: เริ่มลูปการทํางานอยางตอเนื่อง. 

4. กําหนดการเชื่อมตอและตั้งคาหนาจอ OLED: 

• i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)): สรางอ็อบเจ็กต I2C เพ่ือเชื่อมตอกับหนาจอ OLED ท่ี

ขา SCL (GPIO 1) และ SDA (GPIO 4). 

• oled_width = 128 และ oled_height = 64: กําหนดขนาดความกวางและความสูงของ

หนาจอ OLED. 

• oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c): สรางอ็อบเจ็กต OLED 

ดวยขนาดความกวางและความสูงท่ีกําหนด. 

5. แสดงผลสถานะของเฟรมบนหนาจอ OLED: 

• oled.text((''.join([str(x) for x in ['frame', ' : ', pIn3.value()]])), 40, 47): สราง

ขอความท่ีแสดงสถานะของเฟรมโดยใชคาจากการอานขา GPIO 3 และแสดงผลท่ีพิกัด (40, 47) 

บนหนาจอ OLED. 

• oled.show(): แสดงผลท่ีออกแบบไวบนหนาจอ OLED. 

6. ควบคุมเสียงดวยสัญญาณ PWM ตามสถานะของเฟรม: 

• if (pIn3.value()) == 0:: ตรวจสอบวาสถานะของเฟรมเปน 0 หรือไม (ไมมีการตรวจจับเฟรม). 

• pwm15 = PWM(Pin(15)): สรางอ็อบเจ็กต PWM ท่ีขา GPIO 15. 

• pwm15.freq(440): กําหนดความถ่ีของสัญญาณ PWM เปน 440 Hz. 

• pwm15.duty_u16(10000): กําหนดระดับความสวางสูงสุดของสัญญาณ PWM เปน 

10000. 

• time.sleep(1): หนวงเวลา 1 วินาที. 

• else:: กรณีสถานะของเฟรมไมเปน 0 (มีการตรวจจับเฟรม). 

• pwm15 = PWM(Pin(15)): สรางอ็อบเจ็กต PWM ท่ีขา GPIO 15. 
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• pwm15.freq(1000): กําหนดความถ่ีของสัญญาณ PWM เปน 1000 Hz. 

• pwm15.duty_u16(0): กําหนดระดับความสวางของสัญญาณ PWM เปน 0. 

7. เคลียรหนาจอ OLED และหนวงเวลา: 

• oled.fill(0): เคลียรหนาจอ OLED เปนสีดํา. 

• time.sleep(1): หนวงเวลา 1 วินาที. 

โคดดังกลาวจะทํางานอยางตอเนื่อง โดยตรวจจับสถานะของเฟรมผานเซ็นเซอรตรวจจับเฟรมท่ีเชื่อมตอกับขา 

GPIO 3 และแสดงผลสถานะบนหนาจอ OLED พรอมกับสงสัญญาณ PWM เพ่ือควบคุมเสียงบัซเซอรท่ีขา GPIO 

15 ตามสถานะของเฟรมท่ีตรวจจับได 
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11. frame detector sensor if detect Buzzer Passive 
and RGB turn on show in OLED 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED (บนบอรด Spidey) 

 - frame detector sensor 

 - Buzzer Passive 

 - RGB 

การเชื่อมตอ 

 -เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ เซนเซอรวัดไฟกับสไปดี ้ท่ีขา ลบ 

 -ตอขา บวก ของ เซนเซอรเขากับ สไปดี้ ท่ีขา บวก 

-ตัวเซนเซอรจะคลายกับ เซนเซอรวัดฝน แตเซนเซอร วัดไฟ ตัวนี้เราจะใช Digital 

 และปรับคาความเขมขนของแสงท่ีตัวเซนเซอรแทน เพื่อใหงายตอการใชงาน 

 โดยใหตอเซนเซอรเขากับพินท่ี 3 ของสไปดี้ 

 - Buzzer แบบ Passive โดยตอขาท่ี 16 ของสไปดี ้

 -โดยโปรเจกตนี้เราเพิ่ม การแจงเตือนใหชัดเจนขึ้นอีกโดยการเพิ่ม RGB เขามา 

 และ ขา R หรือ Red ของ RGB ตอขา 15 และ B ตอท่ีขา 10 ของสไปดี ้

 *สามารถใช Traffic light แทน RGB ได 
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การโคด 
from machine import Pin 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
from machine import PWM 
import time 
 
pIn3=Pin(3, Pin.IN, Pin.PULL_UP) 
 
def gpio_set(pin,value): 
  if value >= 1: 
    Pin(pin, Pin.OUT).on() 
  else: 
    Pin(pin, Pin.OUT).off() 
 
 
while True: 
  i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
  oled_width = 128 
  oled_height = 64 
  oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
  oled.text((''.join([str(x) for x in ['frame', ' : ', 
pIn3.value()]])), 40, 47) 
  oled.show() 
  if (pIn3.value()) == 0: 
    pwm15 = PWM(Pin(16)) #buzzer 
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    pwm15.freq(1000) 
    pwm15.duty_u16(1000) 
    gpio_set((10), True)  #RGB 
    gpio_set((15), False) #RGB 
    time.sleep(1) 
  else: 
    pwm15 = PWM(Pin(16)) #buzzer 
    pwm15.freq(1000) 
    pwm15.duty_u16(0) 
    gpio_set((15), False) #RGB 
    gpio_set((10), True)  #RGB 
  oled.fill(0) 
  time.sleep(1) 
 

 

 

อธิบายโคด 

โคดดังกลาวเพ่ิมการควบคุมสีของ LED RGB เพ่ิมเติม 

1. นําเขาโมดูล Pin, I2C, ssd1306, sleep, PWM และ time. 

2. กําหนดขา GPIO 3 เปนขานําเขาแบบ Pull-up ซ่ึงเปนขาท่ีใชตรวจจับสถานะของเฟรม: 

• pIn3 = Pin(3, Pin.IN, Pin.PULL_UP) 

3. กําหนดฟงกชัน gpio_set() เพ่ือควบคุมสถานะของขา GPIO ใหเปนสูงหรือตํ่า: 

• def gpio_set(pin, value):: ประกาศฟงกชัน gpio_set() รับพารามิเตอร pin และ value. 

• if value >= 1:: ตรวจสอบคา value วามากกวาหรือเทากับ 1 หรือไม. 

• Pin(pin, Pin.OUT).on(): กําหนดขา GPIO ใหเปนสูง. 

• else:: กรณีคา value นอยกวา 1. 

• Pin(pin, Pin.OUT).off(): กําหนดขา GPIO ใหเปนตํ่า. 

4. เริ่มตนการทํางานในลูป while True:. 

5. สรางอ็อบเจ็กต I2C สําหรับการเชื่อมตอกับหนาจอ OLED: 

• i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 

6. กําหนดขนาดของหนาจอ OLED: 

• oled_width = 128 

• oled_height = 64 

7. สรางอ็อบเจ็กต SSD1306_I2C สําหรับการควบคุมหนาจอ OLED: 

• oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
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8. แสดงผลสถานะของเฟรมบนหนาจอ OLED: 

• oled.text((''.join([str(x) for x in ['frame', ' : ', pIn3.value()]])), 40, 47): สราง

ขอความท่ีแสดงสถานะของเฟรมโดยใชคาจากการอานขา GPIO 3 และแสดงผลท่ีพิกัด (40, 47) 

บนหนาจอ OLED. 

9. แสดงหนาจอ OLED ท่ีมีขอความและสถานะของเฟรม: 

• oled.show() 

10. ตรวจสอบสถานะของเฟรม: 

• if (pIn3.value()) == 0:: ตรวจสอบวาคาท่ีอานจากขา GPIO 3 เปน 0 หรือไม. 

• pwm15 = PWM(Pin(15)): สรางอ็อบเจ็กต PWM สําหรับควบคุมขา GPIO 15 

(Buzzer). 

• pwm15.freq(1000): ตั้งคาความถ่ีใหเปน 1000 Hz. 

• pwm15.duty_u16(1000): ตั้งคา Duty Cycle เปน 1000. 

• gpio_set((13), True): เปด LED RGB โดยกําหนดขา GPIO 13 เปนสูง (สีแดง). 

• gpio_set((14), False): ปด LED RGB โดยกําหนดขา GPIO 14 เปนตํ่า (สีเขียว). 

• time.sleep(1): หนวงเวลา 1 วินาที. 

• else:: กรณีคาท่ีอานจากขา GPIO 3 ไมใช 0. 

• pwm15 = PWM(Pin(15)): สรางอ็อบเจ็กต PWM สําหรับควบคุมขา GPIO 15 (Buzzer). 

• pwm15.freq(1000): ตั้งคาความถ่ีใหเปน 1000 Hz. 

• pwm15.duty_u16(0): ตั้งคา Duty Cycle เปน 0. 

• gpio_set((13), False): ปด LED RGB โดยกําหนดขา GPIO 13 เปนตํ่า (สีแดง). 

• gpio_set((14), True): เปด LED RGB โดยกําหนดขา GPIO 14 เปนสูง (สีเขียว). 

11. เตรียมหนาจอ OLED สําหรับแสดงขอมูลถัดไป: 

• oled.fill(0): เตรียมหนาจอ OLED โดยลางสีดําท้ังหนาจอ. 

12. หนวงเวลา 1 วินาที: 

• time.sleep(1) 
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12. Light sensor show in OLED 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - OLED (บนบอรด Spidey) 

 - Light sensor 

  

การเชื่อมตอ 

-เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ Light sensor กับสไปดี้ ท่ีขา ลบ 

 -ตอขา บวก ของ เซนเซอรเขากับ สไปดี้ ท่ีขา บวก 

 -โดยการเชือมตอเลือกเปน analog เพือใหเห็นคาของแสง ไดละเอียดขึ้น 

 โดยตอเซนเซอร เขากับสไปดี้ท่ี ขา 28 

 
การโคด 
from machine import Pin 
from machine import I2C 
import ssd1306 
from time import sleep 
from machine import ADC 
import time 
 
adc28=ADC(28) 
 
 
while True: 
  i2c=I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 
  oled_width = 128 
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  oled_height = 64 
  oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 
  oled.text((''.join([str(x) for x in ['Light', ' : ', 
adc28.read_u16()]])), 40, 47) 
  oled.show() 
  oled.fill(0) 
  time.sleep(1) 

 

อธิบายโคด 

โคดดังกลาวเปนการวัดคาแสงและแสดงผลบนหนาจอ OLED: 

1. นําเขาโมดูล Pin, I2C, ssd1306, sleep, ADC, และ time. 

2. กําหนดขา ADC 28 เพ่ือใชในการวัดคาแสง: 

• adc28 = ADC(28) 

3. เริ่มตนการทํางานในลูป while True:. 

4. สรางอ็อบเจ็กต I2C สําหรับการเชื่อมตอกับหนาจอ OLED: 

• i2c = I2C(0, scl=Pin(1), sda=Pin(4)) 

5. กําหนดขนาดของหนาจอ OLED: 

• oled_width = 128 

• oled_height = 64 

6. สรางอ็อบเจ็กต SSD1306_I2C สําหรับการควบคุมหนาจอ OLED: 

• oled = ssd1306.SSD1306_I2C(oled_width, oled_height, i2c) 

7. แสดงผลคาแสงบนหนาจอ OLED: 

• oled.text((''.join([str(x) for x in ['Light', ' : ', adc28.read_u16()]])), 40, 47): สราง

ขอความท่ีแสดงคาแสงโดยใชคาท่ีอานจาก ADC 28 และแสดงผลท่ีพิกัด (40, 47) บนหนาจอ 

OLED. 

8. แสดงหนาจอ OLED ท่ีมีขอความและคาแสง: 

• oled.show() 

9. เตรียมหนาจอ OLED สําหรับแสดงขอมูลถัดไป: 

• oled.fill(0): เตรียมหนาจอ OLED โดยลางสีดําท้ังหนาจอ. 

10. หนวงเวลา 1 วินาที: 

• time.sleep(1) 
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13. Passive buzzer 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - buzzer passive   

การเชื่อมตอ 

-เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ Buzzer กับสไปดี้ ท่ีขา ลบ 

 -ตอขา บวก ของ เซนเซอรเขากับ สไปดี้ ท่ีขา บวก 

 -ตอขา S ท่ี buzzer ท่ีขา 16 ของสไปดี้ 

 
  

การโคด 
from machine import Pin, PWM 
from time import sleep 
 
buzzerPIN=16 
BuzzerObj=PWM(Pin(buzzerPIN)) 
 
def 
buzzer(buzzerPinObject,frequency,sound_duration,silence_duration
): 
    # Set duty cycle to a positive value to emit sound from 
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buzzer 
    buzzerPinObject.duty_u16(int(65536*0.2)) 
    # Set frequency 
    buzzerPinObject.freq(frequency) 
    # wait for sound duration 
    sleep(sound_duration) 
    # Set duty cycle to zero to stop sound 
    buzzerPinObject.duty_u16(int(65536*0)) 
    # Wait for sound interrumption, if needed  
    sleep(silence_duration) 
 
 
# Play following notes by changing frequency: 
#C (DO) 
buzzer(BuzzerObj,523,0.5,0.1) 
 
#D (RE) 
buzzer(BuzzerObj,587,0.5,0.1) 
 
#E (MI) 
buzzer(BuzzerObj,659,0.5,0.1) 
 
#F (FA) 
buzzer(BuzzerObj,698,0.5,0.1) 
 
#G (SOL) 
buzzer(BuzzerObj,784,0.5,0.1) 
 
#A (LA) 
buzzer(BuzzerObj,880,0.5,0.1) 
 
#B (SI) 
buzzer(BuzzerObj,987,0.5,0.1) 
 
#Deactivates the buzzer 
BuzzerObj.deinit() 
 

 

โคดดังกลาวเปนตัวอยางการใช MicroPython เพ่ือเลนเสียงบนบัซเซอร (Buzzer) โดยกําหนดคาความถ่ีของเสียง

แตละโนตและระยะเวลาการเลนเสียงและชวงเวลาเงียบ 

โคดทํางานดังนี้: 

1. buzzerPIN = 16 กําหนดขา GPIO ท่ีเชื่อมตอกับบัซเซอร 

2. BuzzerObj = PWM(Pin(buzzerPIN)) สรางอ็อบเจ็กต PWM สําหรับการควบคุมบัซเซอร 
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3. def buzzer(buzzerPinObject, frequency, sound_duration, silence_duration): สราง

ฟงกชัน buzzer เพ่ือกําหนดการเลนเสียงบนบัซเซอร 

4. ในฟงกชัน buzzer(): 

• buzzerPinObject.duty_u16(int(65536*0.2)) กําหนดคาเกรดของเสียงใหเปนเสียงเต็ม

กําลัง 

• buzzerPinObject.freq(frequency) กําหนดความถ่ีของเสียง 

• sleep(sound_duration) หนวงเวลาเลนเสียงตามระยะเวลาท่ีกําหนด 

• buzzerPinObject.duty_u16(int(65536*0)) หยุดเสียงโดยกําหนดเกรดเสียงเปนศูนย 

• sleep(silence_duration) หนวงเวลาเงียบหลังจากเลนเสียงตามระยะเวลาท่ีกําหนด 

5. เรียกใชฟงกชัน buzzer() เพ่ือเลนโนตแตละโนตท่ีตองการ โดยกําหนดความถ่ีของเสียงและระยะเวลา

การเลนเสียงและชวงเวลาเงียบ 

6. BuzzerObj.deinit() เลิกใชงานบัซเซอรโดยปดอ็อบเจ็กต PWM 
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14. Passive Buzzer Beethoven 
เตรียมอุปกรณ 

- Spidey 

 - buzzer passive   

การเชื่อมตอ 

-เร่ิมตน ตอสายขา GND หรือ ขากราวด ของ Buzzer กับสไปดี้ ท่ีขา ลบ 

 -ตอขา บวก ของ เซนเซอรเขากับ สไปดี้ ท่ีขา บวก 

 -ตอขา S ท่ี buzzer ท่ีขา 16 ของสไปดี้ 

 
  

การโคด 
from machine import Pin, PWM 
from time import sleep 
 
buzzerPIN=16 
BuzzerObj = PWM(Pin(buzzerPIN)) 
 
def 
buzzer(buzzerPinObject,frequency,sound_duration,silence_duration
): 
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    # Set duty cycle to a positive value to emit sound from 
buzzer 
    buzzerPinObject.duty_u16(int(65536*0.1)) 
    # Set frequency 
    buzzerPinObject.freq(frequency) 
    # wait for sound duration 
    sleep(sound_duration) 
    # Set duty cycle to zero to stop sound 
    buzzerPinObject.duty_u16(int(65536*0)) 
    # Wait for sound interrumption, if needed  
    sleep(silence_duration) 
 
 
#set translation table from note to frequency 
do5=523 
dod5=554 
re5=587 
red5=622 
mi5=659 
fa5=698 
fad5=739 
sol5=784 
sold5=830 
la5=880 
lad5=932 
si5=987 
 
 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,red5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,red5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,re5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,sold5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.5,0.1) 
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buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,red5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,red5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,re5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,re5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,sol5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,fa5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,re5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,fa5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,re5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,re5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,red5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,red5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 



 

Spidy Detector 56 

 

buzzer(BuzzerObj,re5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.5,0.1) 
 
buzzer(BuzzerObj,mi5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,do5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,si5,0.1,0.1) 
buzzer(BuzzerObj,la5,0.5,0.1) 
 
#Deactivates the buzzer 
BuzzerObj.deinit() 
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