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GESTION DE PROJETS & SYSTEMES SIMULATEURS & DEMONSTRATEURS GESTION DE PLATEFORME
Expertise en Ingénierie des Systémes d'Informations; La Plateforme de recheche en Robotique Et Transports Plateforme Labélisée; partie prenante dans les groupes

Sécurité et IoT. Intelligents de Lille dispose de pléthores de des travails et chargés de missions nationnaux au sein de
démonstrateurs et simulateurs physique et numériques . I'INS2I.

INGENIERIE LOGICIELLE ROBOTIQUE MECATRONIQUE

Utilisateurs et contributeurs experts aux logiciels et IHM Enseignants, Utilisateurs et Experts, membres et Expertise accrue en mécatronique parmis les
développés en interne. animateurs du Groupe de Travail 2rm et GDR Robotique. collaborateurs de la plateforme. (Central Lille - Université
de Lille - CNRS)
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[ DEPOT DE MATERIAUX CIMENTAIRES DANS UN ENVIRONNEMENT CONTROLE

20% < Humidité < 85%
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Error = Width_desire - Width_measure

Error (mm)

Alarm: Compensation:
width deviation robot speed regulation

The real time implementation of this method allows to diterreg E
maintain the error of filament width within an acceptable North-West Europe
e CIRMAP
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[ DESCRIPTION OF THE COBRA 5-DOF PARALLEL ROBOT
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