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Préface

« Apprendre et Maitriser LabVIEW par ses applications" est un ouvrage complet qui permet
une gestion efficace du logiciel LABVIEW a travers ses applications dans les domaines
académiques et industriels. En effet, cette approche originale permet a lingénieur, le
technicien ou I'étudiant a comprendre le langage rapidement et efficacement.

Ce livre, constitué de plusieurs chapitres, est un condensé des connaissances que
possédent les auteurs de par leur expérience académique et industrielle. Il sera un précieux
document qui aidera, tant les enseignants, étudiants que les ingénieurs de lindustrie a
mener a bien leurs projets.

Cet ouvrage est organisé en 3 parties dont la premiére concerne I'apprentissage du langage,
toujours a travers des applications.

La seconde partie de l'ouvrage concerne l'outil additionnel « Conception du contrble et
simulation » qui permet de simuler des systémes dynamiques et de mettre au point des
régulations, analogiques ou discrétes, en utilisant le traditionnel PID sous ses différentes
structures ou par I'approche de la logique floue. Plusieurs applications ont été réalisées avec
le souci pédagogique de I'apprentissage du langage.

Enfin, la troisitme partie de l'ouvrage traite d’applications de traitement de signal,
déterministe et aléatoire ainsi que de la régulation.

Les applications de LabVIEW ont considérablement évolué depuis 27 ans. Ce livre
représente une étape importante dans la fagon d'apprendre a utiliser ce logiciel. Je suis sar
que le lecteur trouvera beaucoup de plaisir et d'intérét a lire cet ouvrage !

Dr. Olivier Horner

Directeur de Recherche & Innovation, EPF-Ecole d’Ingénieurs

oL .
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Introduction

Cet ouvrage, qui traduit I’expérience des auteurs dans le domaine de 1’enseignement supérieur
et de I’industrie, est organisé en trois parties complémentaires que sont 1’apprentissage de
LabVIEW, le toolkit ‘‘Conception de contréle et simulation’’ et les applications.

Dans tous les chapitres, 1’apprentissage du langage se fait a travers des exemples
d’applications dans de nombreux domaines, académiques et industriels.

Dans le chapitre 1, LabVIEW est présenté a travers des applications dans divers domaines tels
que la résolution des systémes linéaires, déterminés ou surdéterminés, la résolution des
équations différentielles, le traitement de signal, I’analyse numérique, etc. Ce chapitre de prise
en main, permet d’appréhender la base du langage avant 1’étude des autres fonctionnalités
dans les chapitres qui suivent.

Aprés ’étude et la manipulation des chalnes de caractéres, complexes et polyndmes, dans les
chapitres 2 a 4, le cinquiéme chapitre permet 1’é¢tude et la manipulation des tableaux et des
clusters permettant des types hétérogénes pour leurs éléments.

Les chapitres 6, 7 et 8 correspond a I’étude des boucles et structures, les sous-VIs (sortes de
sous-programmes) et 1’interpolation de données.

Dans le chapitre 9, on introduit le nceud et la fenétre MathScript LabVIEW. Ce nceud
MathScript est une boite qui s’integre au langage graphique de LabVIEW ou langage G, et
qui exécute des scripts de MATLAB en fonction de ses variables d’entrée et de celles définies
a ’intérieur. Toutes ces variables du script peuvent étre renvoyées comme sorties du nceud.

La possibilité d’éditer un script ou importer un script « .m » est possible via la fenétre de
droite qui comporte des menus dédiés.

MathScript LabVIEW, a I’instar de I’environnement MATLAB, est subdivisée en 3 fenétres,
la fenétre de commande dans laquelle on peut exécuter des commandes de fagon interactive,
la fenétre de résultat qui affiche le résultat de cette commande et une fenétre d’édition de
script.

Les nceuds de propriété, du chapitre 10, permettent de lire ou d’écrire les propriétés d’un objet
ou un instrument virtuel (Virtual Instrument VI).

Le stockage des données et ou des résultats dans des fichiers texte, tableur, ou autre est
explicité dans le chapitre 11.

Le chapitre 12 permet d’étudier les fonctionnalités graphiques de LabVIEW.

La partie II du présent ouvrage (chapitres 13 a 17), est consacrée a 1’outil additionnel ou
toolkit ‘‘Conception de controle et simulation *’ qui permet la modélisation et la simulation
des systémes dynamiques, analogiques et discrets.
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X Introduction

L’outil posséde plusieurs palettes de VIs pour 1’identification AR (AutoRégressif), ARMA
(AutoRégressif et Moyenne Ajustée ou mobile), la réalisation de régulations par différentes
structures du traditionnel PID, le retour d’état ainsi que par 1’approche floue (Fuzzy Logic).

Cet ouvrage propose, dans la partie III, (chapitres 18 a 22), des applications, respectivement,
d’analyse numérique, probabilités et statistiques, régulation, traitement de signal, analogique
et discret, déterministe et aléatoire.

L’originalité de cet ouvrage réside dans I’apprentissage par applications. Le lecteur peut
partir de I’instrument virtuel (VI) et d’obtenir celui qui correspond a son propre besoin.

L’ingénieur, 1’étudiant ou I’enseignant en tireront un grand profit pour apprendre,
efficacement et surtout rapidement, ce langage et s’inspirer directement des applications
proches de leurs besoins.

Rachid BENNACER
Professeur des Universités

Ecole Nationale Supérieure (ENS), Cachan
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