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Neste trabalho serdo abordados alguns conceitos do método preditivo de controle, MPC, para rob&s mdveis nédo
holondmicos dotados de rodas. Dois objetivos em particular sdo analisados, a estabilizacdo em determinado ponto e o
seguimento de uma trajetoria. Definem-se como ndo holondmicos sistemas onde algum tipo de restri¢do é imposta a
um ou mais estados do sistema, ou seja, um robd estard sujeito a limitag@es fisicas da sua propria estrutura ou seus
atuadores, ou ainda do ambiente onde estara atuando. O MPC permite considerar as restri¢des nas variaveis de estado
e de controle, durante o calculo da lei de controle de um robd, contornando esse problema. Como o modelo do rob6 é
nado linear, é utilizado um algoritmo de MPC ndo linear, o NMPC. No problema de rastreamento de trajetdria, é
desenvolvida uma técnica linear, alternativa ao NMPC, utilizando linearizac¢des sucessivas para diminuir o esforco
computacional.
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