
学習内容 パソコンに STM32 の開発環境を構築し、プログラムを実行してみましょう。
　1. STM32CubeIDE のダウンロード
　2. STM32CubeIDE のインストール
　3. STM32CubeIDE の初回起動
　4. サンプルプロジェクトのインポート
　5. サンプルプロジェクトの実行
　6. 新規プロジェクトの作成
　7. L チカ
　8. Information Center

STM32CubeIDE（エスティーエム 32 キューブアイディーイー）は ST マイクロエレクトロニクス社が提
供する統合開発環境です。自社の STM マイコンファミリー向けのソフトウェア開発をサポートしています。

STM32CubeIDE は、コードの作成、ビルド、デバッグ、フラッシュ書き込みなどの開発タスクをサポート
しているため、これだけでマイクロコントローラ向けのアプリケーションを開発することができます。また、
Windows、Linux、macOS などの主要なオペレーティングシステムで利用できます。

ST マイクロエレクトロニクス社の WEB サイトを開き

「ソフトウェア入手」欄のお使いの OS に対応した「STM32CubeIDE Installer」の「最新バージョンを取得」
をクリックしてください。

https://www.st.com/ja/development-tools/stm32cubeide.html

1. STM32CubeIDE のダウンロード
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https://www.st.com/ja/development-tools/stm32cubeide.html


ライセンス契約は「同意」をクリック
してください。

入力完了後、「ダウンロード」をクリック

します。

しばらくすると、上記で登録したメールアドレスにメー

ルが届きます。メール内の「Download now」をクリッ

クすると WEB ブラウザが起動しダウンロードが始ま

ります。

my.st.com アカウントを登録しても
構いませんが、名前とメールアドレス
の入力だけでもダウンロードできま
す。
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2. STM32CubeIDE のインストール

ダウンロードしたファイルを解凍し、インストーラを起動します。
Windows 版なら、解凍後は下図のようなアイコンの実行ファイルになります。

ファイル名の *** 部分はソフトウェアのバージョンによって異なります。
拡張子 .exe はお使いのパソコンの設定により表示されない場合があります。

■ Welcome 画面

「Next」をクリックします。

1

2

3

st-stm32cubeide_***.exe

■ ライセンス契約（使用許諾契約）

「I Agree」をクリックします。

en.st-stm32cubeide_***.exe.zip

解凍
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■コンポーネントの選択
➊ ST-LINK drivers にチェックを入れて
➋「Next」をクリックします。

■インストール完了
「Next」をクリックします。

4

5

6

左記のようなメッセージが表示されると完了です。
➊ Create desktop shortcut にチェックを入れておくと、
デスクトップにショートカットが作成されます。
➋「Finish」をクリックします。

7

■インストールディレクトリの選択
➊ インストールディレクトリを指定できますが、特に意図が
　なければデフォルトのままで構いません。
➋「Next」をクリックします。

➊

➋

SEGGER J-Link drivers は、インストールしても構いま
せんが、対応するデバッグプローブをお持ちで無ければイ
ンストール不要です。

➊

➋

➊

➋
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3. STM32CubeIDE の初回起動

デスクトップに作成されたショートカットか、
Windows メニューから「STM32CubeIDE」を選択し起動します。

「利用統計に関する契約」が表示されます。契約内容は使用状況データを ST マイクロ社が収集するこ
とに同意するかどうかですが、ここでは [OK] しか選べません。
起動後、Window メニュー＞ STM32Cube ＞ End User Agreements で変更することができます。

➊ Workspace ディレクトリを指定します。
特に意図がなければ Workspace ディレクトリは
デフォルトのままで構いません。Workspace ディ
レクトリは覚えておいてください。

➋ [Use this as the default and do not ask 
again] にチェックを入れておくと、次回起動時に
このメッセージは表示されません。workspaceは、
起動後、File メニュー >Switch WorkSpace ＞
Other... で変更できます。

➌「Launch」をクリックします。

STM32CubeIDE***

➊

➋
➌
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下図のような Home 画面が表示されたら、一旦 STM32CubeIDE を終了します。4

終了確認ダイアログで
➊ [Always exit without prompt] にチェックを入れておくと、次回起動時にこのダイアログは表示されません。
➋「Exit」をクリックします。

➊ ➋
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Windows ならエクスプローラーで、Workspace ディレクトリに、サンプルソース [AKM-2102_
SampleSource.zip] を解凍してできた [mecanum-sample] フォルダを移動します。

[mecanum-sample] フォルダ内の　.project ファイルをダブルクリックして起動します。

4. サンプルプロジェクトのインポート

1

2
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プロジェクトにインポートが成功すると以下のメッセージが表示されます。
「OK」をクリックしてメッセージを閉じます。

[Project Explorer] でプロジェクトファイルを展開して見ることができます。

3

4
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5. サンプルプロジェクトの実行

NUCLEO ボードのデバッガ用 USB 端子と PC を接続します。
LD4 が赤く、LD6 が緑に点灯することを確認します。

➊ STM32CubeIDE のツールバーから Debug ボタンをクリックします。

1

プログラムのビルドが実行され、しばらくすると上図のメッセージが表示されます。
デバッグパースペクティブ（デバッグスタック、変数、およびブレークポイントを表示するためのビュー） 
に切り替えるはどうかを問うものですが、➋ 「Switch」をクリックして切り替えます。

➊

➋

2
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デバッグパースペクティブに切り替わった後、
プログラムを実行するにはツールバーから Resume ボタンをクリックします。

デバッグを停止するにはツールバーから Terminate ボタンをクリックします。
デバッグを停止してもプログラムは実行を続けます。また、プログラムは不揮発メモリに書き込まれて
いるので、NUCLEO ボードをリセットしたり、電源を入れ直しても自動でプログラムが実行されます。

3

4
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6. 新規プロジェクトの作成

File メニュー ＞ New ＞ STM32 Project を選択します。1

Board Selector タブをクリックします。
なお、初回は以下のウィンドウが表示されるまで時間がかかります。

2
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メカナムホイールロボットに採用されているのは「NUCLEO-L4A6ZG」です。
[Commercial Part Number] 欄に、「L4A6」と入力すれば候補が絞られますので該当機種を選択してく
ださい。

3

➊ 選ばれたボードをクリックし、➋「Next」クリックします。4

➊

➋
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➊ Project Name 欄に適当な名称を入力して ➋「Next」をクリッ
クします。
Options などや次画面の設定に問題なければ「Finish」をクリッ
クしても構いません。

5

「Next」をクリックすると、ダイアログ内容は右表示になります。
問題無ければ「Finish」をクリックします。

➊

➋

プロジェクト作成途中で確認ダイアログが開く場合は、内容を確認し「Yes」か「No」
をクリックしてください。どちらか分からない場合はデフォルトの「Yes」で構いません。
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必要なソフトウェアパッケージをダウンロードしています。
初めての開発ボードを選択してのプロジェクト作成は少し時間がかかります。

プロジェクト作成が完了すると上記のダイアログが閉じて各ファイルを編集できる状態になります。

7

8
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作成したプロジェクトの Core ＞ Src ＞ main.c にプログラムを記述し、いわゆる「L チカ」をさせてみ
ましょう。

7. Ｌチカ

1
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main.c のコメントの /* USER CODE BEGIN 3 */ から /* USER CODE END 3 */ の間に以下の
コードを追記します。

　　　　/* USER CODE BEGIN 3 */
　　　HAL_Delay(500);
　　　HAL_GPIO_WritePin(GPIOB, GPIO_PIN_7, GPIO_PIN_SET); //LD2を点灯
　　　HAL_GPIO_WritePin(GPIOB, GPIO_PIN_14, GPIO_PIN_SET); //LD3 を点灯
　　　HAL_Delay(500);
　　　HAL_GPIO_WritePin(GPIOB, GPIO_PIN_7, GPIO_PIN_RESET); //LD2 を消灯
　　　HAL_GPIO_WritePin(GPIOB, GPIO_PIN_14, GPIO_PIN_RESET); //LD3 を消灯
　　　}
　　　/* USER CODE END 3 */
　　}

105
106
107
108
109
110
111
112
113
114

コードが記述できたら実行してみてください。
500msec おきに LD2 と LD3 を点滅を繰り返すようになったでしょうか。

LD1 を点滅させるは、.ioc ファイルを開いて PC7 ピンを「GPIO_Output」に設定し、
以下のコードを記述する必要があります。

　　　HAL_GPIO_WritePin(GPIOC, GPIO_PIN_7, GPIO_PIN_SET); //LD1 を点灯

　　　HAL_GPIO_WritePin(GPIOC, GPIO_PIN_7, GPIO_PIN_RESET); //LD1 を消灯

2

3
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Help メニュー ＞ [Information Center] を開きます。1

この画面から STM32 に関する様々な情報にアクセスできます。2

8. Information Center
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