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Téléchargement d’ un modéle SIMULINK dans la cible
(Robot NxT Lego Mindstorms)

Dans les versions de MATLAB R2012b ou R2013b, les opérations de téléchargement sont
guasi-identiques. Elles différent sur I'apparence du bouton de téléchargement (Deploy To
Hardware).

1- Connecter le robot Lego Nxt Mindstorms sur un port USB de l'ordinateur.

2- Allumer le robot depuis le bouton orange de sa brique. L'installation du périphérique
s'opére :

#%  Ouvrir Périphériques et imprimantes

—i [l Ejecter LEGO MINDSTORMS NXT

. —-—

3- Repérer le port COM ou est connectée la cible :

 Propriétés de : LEGO MINDSTORMS ROXT 0 e

Général | Matériel

LEGO MINDSTORMS NXT
Pl

Fonctions du périphénque :

Type
. LEGO MINDSTORMS NXT > LEGO Devices

coOmM4

Détails des fonctions du pénphérque
Fabricant : LEGO
Emplacement :  Port_20001.H
Etat : Ce pérphénque fo e comectement.

Propriétés
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On peut aussi aller dans le panneau de configuration :

Panneau de configuration\Tous les Panneaux de configuration\Périphériques et

imprimantes

| LEGO
| MINDSTORMS
NXT

Et identifier le port COM en faisant Propriétés

4- Ouvrir le modéle a télécharger sous Simulink

5- Configurer Simulink en ‘External Mode’ :

External Mode
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6- Dans le modéle Simulink, cliquer sur Tools > Run on Target Hardware > PrepareTo

Run...

Dans la fenétre Configuration Parameters, initialiser les paramétres du Target

Hardware
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File Edit View Display Diagram Simulation Analysis Code [Tools | Help

= L — sT]
e - 8 @ -E-® = |2
lego_selfbalance

Library Browser
Model Explorer

Run on Target Hardware
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Options...
Install/Update Support Package...

Update Firmware...
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Et configurer les champs ci-dessous.

ation (Active)

Select: Target hardware selection

Solver

i Target hardware: [LEGO MINDSTORMS NXT — v
b Optimization
» Diagnostics Host to target hardware connection

Hardware Implementation _ -

Model Referencing Connection type: [USB connection — ~|
> Simulation Target
> Code Generation Signal monitoring and parameter tuning

Run on Target Hardware
Set host COM port: [ﬁ v]
COM port number: 4 _

Overrun detection

"] Enable overrun detection

Communication between two NXT bricks

Enable communication between two NXT bricks

7- A partir du modéle sous Simulink, cliquer sur Deploy To Hardware dans la barre des
menus afin de télécharger le modéle dans la cible (ici le robot NxT Lego) :
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Dans la version R2012b le bouton Deploy To Hardware n’existe pas. Il faut alors faire Run
on Target Hardware, puis RUN
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8- Apreés finalisation du téléchargement, le modéle est prét a s’exécuter dans le robot.
On peut déconnecter le cable USB et faire fonctionner la cible en mode ‘Standalone’
c'est-a-dire sans aucune connexion avec le PC.



