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Resumo.

Os manipuladores paralelos possuem certas vantagens em relacdo aos manipuladores seriais, como: elevada rigidez,
precisdo e velocidade. Contudo, seu controle tende a ser mais complexos e, de modo geral, as abordagens usadas para
os manipuladores seriais ndo podem ser aplicadas para os manipuladores paralelos. Tal como o uso do controle no
espaco das juntas. Para os mecanismos paralelos tende a ser mais pratico o controle no espaco de tarefa. E por
consequéncia a medi¢do da posi¢ao e orientacdo do efetuador também torna-se vantajosa. Este artigo propde um sistema
de medicdo baseado em servoviséo utilizando tabuleiros ChArUco. O resultado preliminar experimental demonstra que
o sistema foi capaz de seguir um alvo fixo. Contudo, ainda sao necessarias modificacfes e andlises para ser possivel
valida-lo.

Palavras-chave: configuracéo olho-na-mao (eye-in-hand); 3RRR; servovisao baseada na posi¢éo (PBVS).
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