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I) Mise en œuvre d’une interruption sur un port GPIO 

Le but de ce tutoriel est la mise en œuvre d’une interruption sur un port GPIO. Dans cet 

exemple j’ai eu besoin qu’une interruption soit déclenchée chaque fois qu’un niveau passait de 

bas à haut ou de haut à bas sur le port PB8 d’une carte NUCLEO-L476RG. 

 

Pour ce tutoriel, nous modifierons un projet déjà existant. 

 

I-1) Recherche de la documentation sur le mode EXTI des GPIO 

Voici ce que nous trouvons dans le « user manual UM1884 Description of STM32L4/L4+ HAL and 

Low-layer drivers » 

 
 

I-2) Configuration à réaliser dans STM32CubeMX 

I-2-a) Choix du GPIO PB8 et de sa configuration 

 
Il suffit de cliquer GPIO PB8 et de sélectionner « GPIO_EXTI8 ». On voit que c’est la ligne 

d’interruption N°8 qui est affectée à ce GPIO. 



 

I-2-b) Personnalisation du GPIO PB8 

 
1- puisque l’on veut une interruption sur la transition bas → haut mais aussi haut→ bas, il 

suffit de l’indiquer dans la liste « GPIO mode » 

2- Le signal provient d’un circuit dont les niveaux sont parfaitement définis, nous n’avons pas 

besoin de résistance de pull-up ni pull-down 

3- On en profite pour donner un nom représentant la fonctionnalité de ce signal. En 

l’occurrence, il s’agit d’un signal « Acknowledge/Request», on l’appellera « AR ». On voit 

qu’il est possible de mettre un commentaire entre crochets, on ne s’en privera donc pas. 
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I-2-c) Activation des interruptions 

Nous avons vu lors du choix du GPIO PB8, que l’option EXTI est associée à la ligne d’interruption 

N°8. Il faut donc s’assurer de l’activation de cette ligne d’interruption. Nous allons donc 

demander à STM32CubeMX de générer tout le code pour cette réalisation. 

1- Rendons-nous dans dans « Pinout & Configuration » ; 

2- Cliquons sur NVIC ; 

3- Faisons apparaitre la coche au croisement de la colonne « Enabled » et de la ligne « EXTI 

line [9 :5] interrupts » (puisque l’interruption 8 est comprise dans l’intervalle [9 :5]) ; 

 
 

I-2-d) Assurons-nous que le code va être généré… 

Pour que STM32CubeMX réalise le maximum de ce que nous demande le « user manual 

UM1884 Description of STM32L4/L4+ HAL and Low-layer drivers », 1- rendons-nous dans 

l’onglet « Code generation » et 2- cocher les 2 cases comme ci-dessous. 
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I-2-e) Demandons la génération du code 

Il suffit d’appuyer sur le bouton habituel :  

 

I-3) Programmation dans Keil µVision 

I-3-a) Vérifions que le code a bien été généré 

Après avoir rechargé le nouveau code généré par STM32CubeMX dans notre IDE Keil µVision et 

en recherchant où se trouve la fonction « HAL_GPIO_EXTI_IRQHandler», on peut constater 

qu’elle est appelée dans la procédure « EXTI9_5_IRQHandler(void) » qui se trouve dans le 

fichier « stm32l4xx_it.c ». Tout va donc très bien, STM32CubeMX a fait le maximum pour nous ! 

 
Des instructions du user manual, ne restera qu’à implémenter la fonction de callback. 

 

Recherchons maintenant « HAL_GPIO_EXTI_Callback »  et voici ce que l’on trouve dans le fichier 

« stm32l4xx_hal_gpio.c » : 

 
On nous le dit clairement, c’est à nous de l’implémenter dans le « user file », c’est-à-dire dans 

notre fichier « main.c » à l’endroit prévu pour.  

 

  



I-3-b) Et écrivons ce qui nous revient 

Dans ce qui suit, seul ce qui est entouré en rouge concerne notre exemple, le reste concerne le 

programme existant qui a été modifié pour l’occasion. 

 

Dans l’exemple que nous avons pris, nous aurons besoin de deux définitions et d’un variable 

déclarée « volatile ».   

Commençons pas les définitions : 

 
 

Ici nous avons défini les constantes « true » et « false » pour des raisons de lisibilité. L’autre 

constante PI n’a rien à voir avec notre exemple, mais avec le programme existant que nous 

sommes en train de modifier. 

 

Maintenant ajoutons la variable « PretPourPhonemeSuivant », inutile d’en chercher la 

signification, encore une fois c’est un programme existant en cours de modification. 

 

 
 

Mais en revanche, il convient de s’attarder sur le mot-clé « volatile »… La variable 

« PretPourPhonemeSuivant » a été déclarée volatile pour que le compilateur ne cherche à 

réaliser aucune optimisation à son sujet (comme la mettre dans un registre), ce qui obligera le 

code généré à aller relire sa valeur en mémoire à chaque utilisation. En effet, cette variable est 

utilisée par la fonction de callback, elle est donc susceptible d’être modifiée de manière 

imprévisible lors de l’arrivée d’un front montant ou descendant sur GPIO B8. Il faut donc que la 

boucle infinie relise cette variable en mémoire à chaque fois qu’elle en a besoin. 

 

Il se peut que cela fonctionne sans ce mot-clé et que le compilateur détecte par lui-même qu’il 

ne faut pas optimiser l’accès à cette variable, mais pour être certain, il vaut encore mieux être 

directif et l’imposer via ce mot-clé « volatile ». 

 

  



Ecrivons maintenant notre fonction de callback : 

 

 
 

Et enfin, le code dans la boucle infinie : 

  



I-4) Test du programme 

Pour tester le fonctionnement de l’interruption sur le GPIO PB8, nous avons réalisé ce petit 

montage avec un bouton poussoir, un condensateur de 20 nF pour éviter les rebonds et une 

résistance de 10 k ohms de rappel au +5V. 

 
 

1- Premier appui sur le poussoir 

2- Premier relâchement du poussoir 

3- Deuxième appui sur le poussoir 

4- Deuxième relâchement du poussoir 
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Petite modification permettant de tester le type de front : 

 

 
 

 

 
 

La lecture du port nous permet d’identifier le type de transition et d’afficher le message 

adéquat. 
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