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Selvoptimaliserende regulering er et nyttig verktøy for design av reguleringsstrukturer for systemer med stasjonært arbeidspunkt. Med selvoptimaliserende regulering menes for stasjonære prosesser at akseptabel drift kan oppnås ved tilbakekobling med konstante referanseverdier, uten at det er nødvendig å reoptimalisere når forstyrrelser inntreffer.  For å identifisere gode målinger å bruke i lineære systemer, såkalte selvoptimaliserende variable, kan man anvende «maximum scaled gain rule». Denne regelen sier at man skal velge en utganger som har maksimal forsterkning fra inngang til utgang når det er tatt hensyn til forventet variasjon i optimal verdi av utgangene og forventet reguleringsavvik (implementasjonsfeil). Dette gjøres ved å skalere forsterkningsmatrisen G med «span» av variablene, som er total forventet variasjon: 
span(z) = Δzopt + e(z). 

Den samme tankegangen kan brukes ved design av reguleringsstrukturer for satsvise systemer, men her kompliseres forholdene ved at systemet varierer med tid og at modellene er ulineære. Metoden for identifikasjon av selvoptimaliserende variable er likevel svært lik det vi kjenner fra lineære stasjonære systemer; forskjellen ligger i beregningen av forsterkningsmatrisen som for ikke-stasjonære prosesser krever løsningen av et dynamisk optimaliseringsproblem og bruk av teorien om «neighboring optimal control» og LQ-regulatorproblemet.

Oppgaven vil gå ut på å sette opp en dynamisk modell av en satsvis destillasjonsprosess og bruke tilgjengelig teori til å designe et selvoptimaliserende reguleringssystem for denne kolonnen. Ytelsen av reguleringssystemet skal vurderes ved å se på avvik i objektfunksjonen. Et av følgende mål kan velges for driften av prosessen:

1. Maks produkt med gitt minimumsrenhet ved fast driftstid per batch

2. Minimum tid for gitt renhet og mengde (absolutt eller gjenvinningsgrad)

Naturlige beregningsverktøy vil være gProms og Matlab. Oppgaven krever interesse for optimalisering og numeriske beregninger. 
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