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MPC consiste basicamente numa técnica de otimizacdo de trajetérias em malha aberta, devido a isto, consegue
superar as limitagGes de outros algoritmos de controle. Uma das grandes vantagens do Controle Preditivo (MPC) ¢ a possibilidade
de lidar com restri¢Oes existentes nos processos de forma explicita, dentro do contexto de um problema de otimizagdo. A maioria
dos processos quimicos industriais apresentam caracteristicas de ndo linearidade, de modo nem sempre modelos lineares sdo

satisfatorios. Este trabalho, tem como principal objetivo o desenvolvimento de um novo algoritmo de controle preditivo, ndo
linear, multivariavel, baseado nos modelos interpolados a partir de uma rede modelos locais. A importancia deste projeto esta na

criagdo de um algoritmo genérico, que possa ser utilizado para qualquer processo industrial. Dentre as atividades propostas para
este projeto estdo o desenvolvimento da interface gréafica para os controladores NLMPC (Non Linear Model Predictive
Controller), bem como a analise de sua funcionalidade, elaboracdo dos manuais de operagéo e documentagdo do controlador, que
inclui a metodologia para a aquisi¢ao de dados, identificacdo e conversdo dos modelos, estruturagéo do controlador e sua sintonia.
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