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1 Främsta vetenskapliga resultat

Det grundläggande arbete kring robust optimering som etablerades tidigt i projektet
via arbetet [Löf12a] �ck under 2014 en så kallad Editor's choice-utnämning, och är
idag tidskriftens näst mest lästa artikel on-line någonsin. För att bygga vidare på
detta intresse har det arbetats på vidareutvecklingar som är färdigimplementerade
men fortfarande inte publicerats [Löf14, Löf16]. Intresset för robust optimering och
sagda artikel har gjort att mjukvaruramverket YALMIP som står som en bas för
arbetet nu har över 4500 citeringar.

Inom MPC är det främsta resultatet som bör nämnas den teoretiska ansats som
introduceras i [Löf12b]. Arbetet attackerar stabilitet och lösbarhetssanalys av MPC-
regulatorer, och beskriver en generell strategi baserad på optimering, som dessutom
går att utvidga till system med osäkerheter. Arbetet ligger till grund för ytterliggare
utvidgningar i [SL16].

Andra centrala arbeten är [SLG14] där stabilitetsbevarande strategier för referens-
följning i MPC introduceras, [BLM12] som introducerar en av de få metoder som
tagits fram för parameterschedulerande MPC, samt användandet av en utvidgad
variant av handelseresandeproblemet för att lösa �ygplaneringsproblem i [OKML16].

Mindre projekt som kan nämnas är ett samarbete med en forskargrupp vid Na-
tional Technical University of Athens där semide�nit programmering med helttals-
bivillkor tillämpades och utvecklades för att lösa ett problem inom kraftsystem där
man skall placera mätpunkter i ett nätverk och garantera observerbarhet [KMXL15],
optimeringsbaserad analys av elektromekaniska system [FL16], samt robust optimer-
ing för att hantera osäkerheter och riskhantering vid s.k. futures trading [LLL+15].
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2 Examina

Färdigställda examina kopplade till projektet är

1. Peter Rosander, Licentiat 2012.
(Finansiserad av Process-industriellt Centrum /SSF)

2. Daniel Simon Licentiat 2014.
(Finansiserad av Nationella �ygforskningsprogrammet/Vinnova)

3 Examensarbeten

Examensarbeten relevanta ur projektets teoretiska bas är [Lun13] som studerade
MPC för styrning av elektromagnetiska rullager på ABB Corporate Research, [LL14]
i samarbete med Intuitive Aerial AB som utvärderade MPC på en quadkopter, samt
[CI16] som utvärderade heltalsoptimering och MPC för reglering av ugnar på Sand-
viken AB. I samarbete med Slovak Technical University in Bratislava genomfördes
ett teoretiskt examensarbete [Drg12] där alternativa sätt att beskriva hybrida sys-
tem analyserades.

4 Finansiering

All �nansiering har använts av projektledare Johan Löfberg, och projektet har på så
sätt använts som ett paraply för all egen forskning inom området, med doktorander
�nansierade via andra bidrag.

5 Industriellt samarbete

Saab AB

Tillsammans med industridoktoranden Daniel Simon från Saab AB utvidgas klassisk
stabilitetsteori för MPC till att även inbegripa situationen då man följer referens-
signaler. Arbetet utmynnade 2014 i en Licenciatavhandling [Sim14], samt ett �ertal
konferensbidrag och tidskriftsartiklar [SLG13, SLG14, SL16, SLH16]. Disputation
under 2017 är planerad.

Perstorp AB

I samarbete med Perstorp AB och PIC-LI (Processindustriellt Centrum Linköping)
studerade vi t.ex hur de styrlagar som genereras av en avancerad robust MPC-
strategi kan användas för att få insikt i hur en enkel PID-regulator bör designas
vid reglering av bu�ertankar med extremt varierande och icke predikterbart in�öde
[RILF12a, RILF12b, Ros12].
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Lynx fonder

Johan Löfberg blev under sommaren 2015 utvald att delta vid Mittag-Le�ers forsknings-
program Swedish Study Group Mathematics in Industry där ca. 25 forskare i sam-
arbete med företagsrepresentater arbetar med konkreta industriella problem. Som
ett delproblem utvecklades en strategi för robust optimering för att hantera osäker-
het och riskhantering vid s.k. futures trading på företaget Lynx fonder [LLL+15].

CISB

Inom ramen för det Svensk-Brasilianska initiativet CISB gjordes ett arbete kring
optimeringsbaserad analys av elektromekaniska system [FL16].

6 Samarbete inom CENIIT

Ett kontinuerligt utbyte av ideér och tankar sker med Daniel Axehill (CENIIT pro-
jekt 12.09), som även ingår i samarbetsgruppen för NFFP-projektet. Johan Löfberg
och Daniel Axehill, samt Anders Hansson, har under 2016 (beslut vår 2017) sökt
pengar från Vetenskapsrådet för en större projektsatsning inom MPC.

7 Forskningsgrupp

Då CENIIT-anslaget bara motsvarar en halv tjänst har denna gått till sökande.
Forskning inom MPC som varit målet med projektet har sedan �nansierats via
andra �nansiärer, så som fallet varit med Peter Rosander och Daniel Simon via PIC-
LI respektive NFFP. Avdelningen som helhet har dock blivit allt mer engagerad i
optrimeringsbaserad reglering, och med Daniel Axehills CENIIT-anslag och övriga
anslag så är vi nu en solid grupp inom området. Förhoppningen är att vi får det
tidigare nämnda anslaget från vetenskapsrådet för att kunna bygga vidare på detta.
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