Tarefa 2

Implementar o modelo da Figura 1, onde obstaculos sao considerados.
Implemente MPC para utilizar o modelo e executar a rota do ponto Origem até
o ponto Destino ilustrado na Figura 2.

Baixar o arquivo Hiperplano.java para gerar as restricoes de desvio dos
obstaculos. Vocé pode utilizar a classe, se estiver desenvolvendo em Java, ou
utiliza-la como exemplo para entender a geragao dos hiperplanos.

. Testar MPC variando os parametros como sugerido na Tarefa 1. Dica: Inclua o

ruido como foi feito na Tarefa 1 para o modelo LP.
Para cada parametro testado, criar um arquivo com os plots gerados.
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Figura 1 - Modelo para execugao do RHC.
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Figura 2 - Considerar f(x ) = d.



