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PRESENTATION DE L’ÉQUIPE DE RECHERCHE : SoftE

2 *SoftE : System of Systems Engineering



PRESENTATION DE L’ÉQUIPE DE RECHERCHE : PLATE-FORME PRETIL

3 https://www.cristal.univ-lille.fr/pretil/



PRESENTATION DE L’ÉQUIPE DE RECHERCHE : PLATE-FORME PRETIL

4 https://www.cristal.univ-lille.fr/pretil/



QUELQUES DOMAINES D’ACTIVITÉ DU LABO. CRISTAL
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EXEMPLE : SUIVIS DE TRAJECTOIRE D’UN VÉHICULE AUTONOME  
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APPLICATION CONTRÔLE ADAPTATIVE : IMPRESSION 3D BETON 



IMPRESSION 3D : LES DIFFÉRENTES ÉTAPES
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DESCRIPTION DE LA MACHINE 3D MOBILE : ROBOT MATRICE
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Pressure 
sensor

Flow 
sensor

*37 pulse/s ~ 2,5 L/min 

DÉPÔT DE MATÉRIAUX CIMENTAIRES
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Environnement incontrôlé (T,H,etc..)

DÉPÔT DE MATÉRIAUX CIMENTAIRES DANS DES ENVIRONNEMENTS INCONTROLES
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Granulats fins 
recyclés : Pays-Bas, 
Belgique, France et 
Allemagne



DÉPÔT DE MATÉRIAUX CIMENTAIRES DANS DES ENVIRONNEMENTS INCONTROLES
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DÉPÔT DE MATÉRIAUX CIMENTAIRES DANS UN ENVIRONNEMENT CONTROLE
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20% < Humidité < 85%
0°C < temperature < 50°C



DÉPÔT DE MATÉRIAUX CIMENTAIRES DANS UN ENVIRONNEMENT CONTROLE
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DÉPÔT DE MATÉRIAUX CIMENTAIRES DANS UN ENVIRONNEMENT CONTROLE
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BASE DE DONEES

16

• Available data : digital

- Pump voltage: U

- Material flow rate at the nozzle: Q

- Velocity of robot: v

- Nozzle trajectory: (x, y, z)

- Actual temperature and humidity inside climatic chamber: T, H

- ……….

• Available data : explorable images

.csv file

RGBThermal

Width
Surface 

temperature



SYSTÈME D'ASSISTANCE AUTOMATIQUE POUR L'IMPRESSION 3D DE BÉTON
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SYSTÈME D'ASSISTANCE AUTOMATIQUE POUR L'IMPRESSION 3D DE BÉTON
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PROCESSUS D’IMPRESSION 3D BETON

Pre-printing 
( emulated environment )

Printing 
(on-site)

Post-printing
(Maintaining the quality)

rapid calibration of 
machines according to 
environmental variations 

uncontrolled environment
Predictive maintenance of 
integrity
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Détection et réparation de fissures par un robot aérien ou mobile muni d’un bras flexible, basée sur 
l'intelligence artificielle (IA).

MAINTENANCE PREDICTIVE
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APPLICATION CONTRÔLE ADAPTATIVE : BIOPSIE & CURETHAPIE DE LA 
PROSTATE



APPLICATION MÉDICALE : OBJECTIFS
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Insertion conventionnelle d'aiguilles avec 
multiples points d'insertion : Cela peut 
provoquer un œdème et un traumatisme chez 
les patients

Ciblage optimal de la prostate par insertion 
oblique pour un traitement plus rapide et moins 
traumatisant pour les patients traumatisant pour 
les patients.



DESCRIPTION OF THE COBRA 5-DOF PARALLEL ROBOT
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APPLICATION MÉDICALE : CONTRÔLE ADAPTATIVE DE L’AIGUILLE

24 **CNN-LSTM Motion Prediction Model:Convolutional Neural Network-Long Short-Term Memory
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APPLICATION MÉDICALE : BIOPSIE SUR UN CHIEN VIVANT

25 *HawkCell



Thank you 

For your attention
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