Tarefa 2

1. Baixar o arquivo LP.zip disponivel no Stoa pelo link Modelo LP para
Planejamento de Rotas
2. Alterar o cédigo disponivel em LP.zip para executar o planejamento da rota
considerando Receding Horizon Control (RHC).
3. O modelo implementado em LP.zip deve ser alterado seguindo as instrugoes
da Figura 1.
4. A funcao f(x,) pode ser implementada considerando a aproximacéo linear da
Figura 2.
5. Testar RHC com diferentes valores para os seguinte parametros
a. Numero de time steps para planejamento.
b. Numero de time steps para replanejamento.
c. Diferentes niveis de ruido.
6. Para cada parametro testado, gerar um arquivo com os plots gerados.
Apresentar pelo menos 5 plots.
OBS: Aqueles que nao forem utilizar o cédigo disponivel em LP.zip, devem
implementar também a simulagdo da execucao da trajetéria com ruido. Usar o cédigo
disponivel como base.
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Figura 1 - Modelo para execug¢ao do RHC.
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Figura 2 - Considerar f(x ) = d.



