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e Struktuur

Struktuuriiiksuse nimetus eesti ja inglise keeles, direktori /juhataja nimi

Biorobootika keskus/Centre for Biorobotics.
Keskuse juhataja on Maarja Kruusmaa.
Keskuse koosseisu ei kuulu iihtegi alamstruktuuriiiksust.

e Teadus- ja arendustegevuse (edaspidi T&A) iseloomustus

2.1 Struktuuritiksusesse kuuluvad uurimisgrupid (koik uurimisgrupid ndidatakse aruandes
eraldi, jdrgides alltoodud iilesehitust).

Uurimisgrupi nimetus (eesti ja inglise keeles) ja juhi nimi

e uurimisgrupi teadustoo kirjeldus (inglise keeles);

Sensors and algorithms for sensing flow. Developing principles for sensing flow

based on the biological principles of fish lateral line sensing, in particular,

characterisation of uniform and periodic turbulent flows. Validation of the principles
in laboratory conditions as well as in semi-natural and natural environments.

Development of a biologically inspired underwater robot U-CAT inspired by turtle

locomotion for inspection of shipwrecks in FP7 project ARROWS (Archaeological

Robotic Systems for World Seas). Finalisation of the mechanical design, design and

implementation of the control architecture. Improvement of the design of the motor

drivers. Development of sensors for obstacle avoidance and the localisation methods
with the help of hydrophones array. First field test of the robot.
e uurimisgrupi aruandeaastal saadud tdhtsamad teadustulemused (inglise keeles);
o characterization of flow with an artificial lateral line
o field testing sensors and methods for flow sensing
o development and testing of an underwater robot U-CAT
e uurimisgrupi kuni 5 olulisemat publikatsiooni aruandeaastal.
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2.2 Loetelu struktuuriiiksuse tootajate rahvusvahelistest tunnustustest.

2.3 Loetelu struktuuriliksuse tootajatest, kes on vilisakadeemiate voi muude oluliste T&A- ga
seotud vilisorganisatsioonide liikmed.
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2.4 Soovi korral esitatakse aruandeaastal saadud T&A-ga seotud tunnustused (va punktis 2.3
toodud tunnustused), iilevaade teaduskorralduslikust tegevusest, teadlasmobiilsusest ning
hinnang oma teadustulemustele.



