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Abstract

The model predictive control (MPC), - also called receding horizon control (RHC)- is a widely used control
method, where the control input can be obtained by solving a discrete-time optimal control problem over a finite
horizon. In this control strategy only the first value from the computed control sequence is applied. At the next
sampling instant, a new optimal control problem is formulated and solved based on the new measurements. The
theory of MPC for linear systems is well developed, nearly all aspects, such as stability, feasibility, optimality,
robustness and nonlinearity. MPC is very popular in the process control industry because the control objectives
and operating constraints can be represented explicitly in the optimization problem. Typically, MPC is
implemented in a centralized form. The complete system is modelled, and all the control inputs are computed in
one large scale optimization problem. Solving such problems typically requires significant computation. That is
why explicit model predictive control gradually replaces the classical formulation of centralized control.
Nowadays the practical interest is driven by the fact that processes need to be operated under tighter performance
specifications. Often these demands can only be met when process nonlinearities and constraints are explicitly
considered in the controller. Nonlinear predictive control (NMPC), the extension of well established linear
predictive control to the nonlinear world, appears to be a well suited approach for this kind of problems. In this
presentation the basic principle of NMPC is reviewed, the key advantages/disadvantages of NMPC are outlined
and some of the theoretical and computational aspects of NMPC are discussed. Furthermore, some of the

currently open questions and application in the area of robotics NMPC are outlined.
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Osszefoglalis

A modell alapt prediktiv szabalyozasok (MPC), amelyeket sok esetben csuszd horizontu iranyitasként ismer a
szakirodalom, egy széles korben hasznalatos szabalyozasi modszert jelentenek, ahol a vezérldjel szekvenciat egy
véges horizonton meghatarozott diszkrét id6-optimum feladatként fogalmazzuk meg. Ez a stratégia a kiszamitott
vezérldjel szekvencia els6 értékét hasznalja fel, a kdvetkezd 1épésekben az 0ij mérésekre alapozva ujraszamitjuk
a vezérlgjelet. A linearis MPC elmélete jol kidolgozott, ez tdbb teriiletre kiterjed, mint a stabilitas,
megvalosithatosag, optimalitas, robusztussag illetve nemlinearitds. Az MPC szabalyozasi stratégia sikerének a
magyarazata az, hogy a feladatokat megfogalmazhatjuk, mint egy korlatos explicit optimumkeresd feladat.
Tipikusan az MPC alkalmazésa a legtobb esetben centralizalt formédban torténik. Miutdn a folyamat modelljét
identifikacio segitségével megkaptuk, a vezérldjelet, mint egy komplex optimumkeresd feladat megoldasat
szamijuk ki. Természetesen ennek szamitasi id6igénye jelentds. Ezért napjainkban sok esetben alkalmazzak az
explicit megoldast, amely fokozatosan kiszoritja a klasszikus centralizalt megoldast. Napjainkra gyakorlatilag
azok a feladatok valtak érdekessé, amelyek miikodését szoros megszoritasok kotik meg. Ezeknek csak akkor
lehet megfelelni, ha a folyamat nemlinearitasait, illetve a megszoritasokat explicit mddon beszerkesztjik a
szabalyozé algoritmusaba. A bemutatoban attekintjiik az NMPC el6nyeit, hatranyait, és az elméleti szamitasi

aspektusokat. Tovabba bemutatjuk a téma nyitott kérdéseit és robotiranyitasokban alkalmazott valtozatait.
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