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Palavras-
have Robóti
a, bus
a e salvamento urbano, serpentiforme (multi-unidade),modularidade, expansibilidade, adaptabilidade, segurança passivaResumo A utilização da robóti
a em operações de bus
a e salvamento tem vindoa revelar-se uma opção 
om interesse 
res
ente em vários grupos. Apesarde haver trabalho relevante desenvolvido nesta área, um pou
o por todo omundo, in
lusivamente em Portugal, existem ainda inúmeros problemas emaberto bem 
omo soluções que podem ser melhoradas.O obje
tivo deste trabalho é o de 
on
eber e implementar um rob� de formaserpentiforme, 
om 
ontrolo tele-autónomo, 
apaz de se lo
omover em ambi-entes de bus
a e salvamento urbano. Utiliza-se uma geometria multi-unidadede base modular, permitindo a expansibilidade do protótipo e adaptabilidadea novas situações. O sistema 
onsiste em unidades lo
omovidas por lagartase interligadas por juntas 
om 3 graus de liberdade. Através da a
tuação dasjuntas, é possível navegar e ultrapassar obstá
ulos de dimensões superioresàs de uma das unidades do sistema. O trabalho desenvolvido introduz algu-mas ideias novas ou adaptadas de soluções existentes. São exemplos disso arotação independente em torno do eixo longitudinal das diferentes unidadesou a segurança passiva por deformação elásti
a das rodas. O protótipo foiintegralmente proje
tado de raiz, e a sua implementação permite avaliar odesempenho em situações similares às soli
itadas nas operações de bus
a esalvamento.Com a realização de testes e ensaios, pode 
on
luir-se que os 
on
eitosdesenvolvidos e apli
ados no protótipo são viáveis para outros proje
tos derob�s de bus
a e salvamento. Com este sistema, e 
om a expansibilidadeque se pro
urou ter na sua 
on
epção, �
a assim aberto o 
aminho parafuturos proje
tos na área da bus
a e salvamento.
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s, urban sear
h and res
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urityAbstra
t The use of robots in sear
h and res
ue operations is a growing option indi�erent �elds. Although there is relevant work developed in this area allover the world, in
luding in Portugal, there still subsist some unsolved issuesand improvements to be made.The goal of this work is to design a serpentine robot, 
ontrolled with atele-autonomous philosophy, 
apable of moving in the rough terrain typi-
al of urban sear
h and res
ue. The modular multi-unit geometry allowsthe expansion of the prototype and its adaptability to new situations. Thesystem is based on units moved by 
aterpillars, 
onne
ted by 3 degree offreedom joints. Through the a
tuation of the joints, it's possible to navigateand over
ome obsta
les bigger than one of the system's units. The workalso applies some new ideas and explore new views of existing solutions.For example, the independent rotation for the units around the longitudinalaxis and the passive safety from deformable elasti
 wheels. The prototypewas 
ompletely developed from s
rat
h. Its implementation allows to evalu-ate the performan
e of the 
on
epts in near-real situations similar to thosehappening in urban sear
h and res
ue environments.After the tests and simulations, it was 
on
luded that the developed 
on-
epts are reliable to use on other urban sear
h and res
ue robots. Withthis prototype, and the possibility of designing an expansible system, a newresear
h line on the �eld of sear
h and res
ue roboti
s is opened.


