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1. Keskuse struktuur
Keskuse juhataja Maarja Kruusmaa

2. Keskuse teadus- ja arendustegevuse (edaspidi T&A) iseloomustus
(NB! punktid 2.1- 2.6 taidab struktuuritksus)

2.1 struktuurituksuse koosseisu kuuluvate uurimisgruppide
2.1.1 teadust6o kirjeldus (inglise keeles);

We have developed and performed robot learning algorithms for developing safe behaviours, we
have developed technologies for manufacturing realistic surgical phantoms and provided test results
to show their replicability. We have developed, implemented and demostrated flow sensing control
algorithms for an underwater robot.

2.1.2 aruandeaastal saadud tahtsamad teadustulemused (inglise keeles).

We have developed and performed robot learning algorithms for developing safe behaviours, we
have developed technologies for manufacturing realistic surgical phantoms and provided test results
to show their replicability. We have developed, implemented and demostrated flow sensing control
algorithms for an underwater robot.

2.2 Uurimisgrupi kuni 5 olulisemat publikatsiooni l&inud aastal.

T. Salumae, M. Kruusmaa, A flexible fin with bio-inspired stiffness profile and geometry", Journal
of Bionic Engineering 8.4, Elsevier, 2011, pp. 418-428

Gavshin, Yuri; Kruusmaa, Maarja (2011). Identification of Reverse-Action Pairs using Reversibility
of Actions. In: 2011 IEEE International Conference on Systems, Man, and Cybernetics (SMC 2011),
Anchorage, AK, USA, October 9-12, 2011. IEEE, 2011.

H. EL Daou, T. Salumae, A. Ristolainen, G. Toming, M. Listak, M. Kruusmaa. A Bio-mimetic
Design and Control of a Fish-like Robot using Compliant Structures. The 15th IEEE International
Conference on Advanced Robotics, Tallinn, June 20-23. pp. 563 - 568.

M. Kruusmaa, T. Salumée, G. Toming, J. JeZzov, A. Ernits, Swimming Speed Control and on-board
Flow Sensing of an Artificial Trout. In Proceedings of the Int. Conf. of Robotics and Automation
(IEEE ICRA 2011), Shanghai, China, May 9-13, 2011.

Y. Gavshin, M- Kruusmaa. Improving Area Coverage by Reversible Object Pushing. In Proceedings
of the 15th IEEE International Conference on Advanced Robotics. (ICAR 2011), Tallinn, Estonia,
June 20-23, pp. 415 - 420.


http://www.ivgreens.com/science/article/pii/S1672652911600474%22
http://ieeexplore.ieee.org/xpls/abs_all.jsp?arnumber=6084061
http://ieeexplore.ieee.org/xpls/abs_all.jsp?arnumber=6084061
http://www.filose.eu/tiki-download_file.php?fileId=7
http://www.filose.eu/tiki-download_file.php?fileId=7
http://www.biorobotics.ttu.ee/tikiwiki_filose/tiki-download_file.php?fileId=10
http://www.biorobotics.ttu.ee/tikiwiki_filose/tiki-download_file.php?fileId=10
http://ieeexplore.ieee.org/xpls/abs_all.jsp?arnumber=6088579

2.3 Loetelu struktuurituksuse tootajate rahvusvahelistest tunnustustustest.

Pole.

2.4 Loetelu struktuurituksuse tootajatest, kes on valisakadeemiate v6i muude oluliste T&A-ga seotud
valisorganisatsioonide liikmed.

Pole.
2.5 Aruandeaasta tdhtsamad T&A finantseerimise allikad.
Euroopa Komisjoni 7. Raamprogrammi projektid FILOSE, SAFROS ja I-SUR.

2.6 Soovi korral lisada aruandeaastal saadud T&A-ga seotud tunnustusi (va punktis 2.3 toodud
tunnustused), tlevaate teaduskorralduslikust tegevusest, teadlasmobiilsusest ning anda hinnang oma
teadustulemustele.

2.7 Keskuse teadus- ja arendustegevuse teemade ja projektide nimetused (Eesti Teadusinfostisteemi,
edaspidi ETIS, andmetel)

e Haridus- ja Teadusministeerium
sihtfinantseeritavad teemad:
baasfinantseerimise toetusfondist rahastatud projektid (sh TTU tippkeskused): Konverentsi
korraldamine ICAR2011
riiklikud programmid:

e Teiste ministeeriumide poolt rahastatavad riiklikud programmid:

e Uurija-professori rahastamine:

e SA Eesti Teadusfond
grandid:
— ETF8465, CFD meetodid bioloogiast inspireeritud robootikas, Listak Madis

uhisgrandid vélisriigiga:
jareldoktorite grandid (SA ETF ja Mobilitas):
— MJD23, Mechanical design and locomotion of an underwater vehicle, Anton Mart

tippteadlase grandid (Mobilitas): Adriano Cavalcanti Da Silva, professor
e Ettevbtluse Arendamise SA

eeluuringud:
arendustoetused:

e SA Archimedesega s6lmitud lepingud
infrastruktuur (nn ,,mini-infra®, ,,asutuse infra®):
Eesti tippkeskused:
riiklikud programmid:
muud T&A lepingud:

e SA Keskkonnainvesteeringute Keskusega s6lmitud lepinqud:




e Siseriiklikud lepinqud:

e EL Raamprogrammi projektid:

— VFPA410, Artificial Fish Locomotion and Sensing, Kruusmaa Maarja
— VFP456, Patsiendi ohutus robotkirurgias, Kruusmaa Maarja

— VFP495, Intelligent Surgical Robotics, Kruusmaa Maarja

e Vilisriiklikud lepingqud:

2.8 _Struktuuritksuse tootajate poolt avaldatud sihtfinantseeritava teadusteema taotlemisel
arvestatavad eelretsenseeritavad teaduspublikatsioonid (ETIS Kklassifikaatori alusel 1.1, 1.2, 1.3, 2.1,
2.2,3.1,3.2,33,4.1jab.1).
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3.2

Ojavee, Kart; Ozsvald, Eeszter (2011). SymbiosisW. Ambience'l1 Exhibition (64 - 67).CTF, The
Swedish School of Textiles
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2.9 Struktuuritksuses kaitstud doktorivéitekirjade loetelu (NB! struktuuritiksus lisab
struktuuritiksuse tootaja juhendamisel mujal kaitstud doktorivaitekirjade loetelu)

2.10 Struktuuriuksuses jareldoktorina T&A-s osalenud isikute loetelu (ETIS-e kaudu esitatud
taotluste alusel)

MJD23, Mechanical design and locomotion of an underwater vehicle, Anton Mart

2.11 Struktuuritksuses loodud tédstusomandi loetelu

3. Struktuuriiksuse infrastruktuuri uuendamise loetelu

— DAQ?2 andmeside komplekt, 22.07.2011, 2 359 €
— Meditsiiniline ultraheliseade, 8.08.2011, 12 495 €



