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Esta pesquisa propde o desenvolvimento de uma metodologia para geragao de
trajetérias otimizadas para manipuladores roboticos, considerando simultaneamente
multiplos objetivos conflitantes: tempo de ciclo, consumo energético, desgaste mecanico
e suavidade do movimento. O trabalho utilizar algoritmos de otimizagao multiobjetivo,
como o NSGA-II, para explorar os trade-offs entre esses critérios e identificar o conjunto
de solugdes otimas de Pareto. A validagdo experimental serd realizada em um brago
robotico industrial, utilizando plataformas de desenvolvimento. Os resultados visam
fornecer um framework para planejamento de trajetorias adaptavel a diferentes
prioridades operacionais, contribuindo para aumentar a eficiéncia e a vida util de
sistemas robdticos em aplicagdes de manufatura.
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