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Dronare blir allt vanligare i dagens hogteknologiska samhille och de 16ser flera
svara problem, fran inspektion av telefonledningar, till 6vervakning av jordbruk,
och mitning av stralning i farliga miljoer. Alla har vi sett sma privatigda radiostyrda
drénare som ibland syns surra omkring i parker, men framtida applikationsomraden
inom logistik och transport kommer med hog sannolikhet att introducera allt storre
autonoma maskiner i ménniskans omedelbara nirhet. I en sddan framtid blir det
oerhort viktigt att kunna garantera att dronaren aldrig avviker fran sin tilltinkta rutt.

Dagens reglersystem kombinerar typiskt en rad olika algoritmer. Detta gor det
svart att analysera och visa att systemet forblir stabilt nér stora fel och storningar in-
troduceras. I avhandlingen utvecklas flera olika algoritmer som gor drénaren kapa-
bel till enastdende mandvrar i stil med den som illustreras i figuren nedan. Liknande
manovrar demonstreras bade i simuleringsmiljoer och i praktiken. Exempelvis visar
vi hur dronaren kan flyga autonomt lings komplexa banor i en laboratoriemiljo, och
hur reglering kan anvindas for inventering av varor pa hyllplan i ett varuhus.
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En liten dronare som kastas ut i luften i hog hastiget. Oavsett hur den kastas ut
kommer det slutna systemet till slut alltid att folja den tilltiinkta cirkuldira banan.



System som dessa kriver ingen operator som aktivt styr dronaren, och fungerar
utmirkt i praktiken. Men trots imponerande mandvrar sa kvarstar tva viktiga fragor.
Den forsta dr om dronaren kan f6lja alla banor fran alla initiala fel? Den andra fragan
ror hur dessa system beter sig i kombination med 6vriga nodvindiga algoritmer i
dronaren. Det kan bli svart att matematiskt garantera att alla mojliga rorelser av det
reglerade systemet dr stabila nir algoritmerna kombineras, vilket dr en forutsittning
for att storre maskiner ska kunna introduceras mer generellt i samhdillet.

For att bemota dessa tva fragor presenteras ocksa ett fundamentalt nytt synsétt
pé regleringen. Detta mojliggor garantier av typen “oavsett hur stora felen ir, sa
kommer dronaren att f6lja sin tilltdnkta bana och felen kommer att minska med
tiden”. Det resulterande systemet blir komplext, och for att underlitta dess imple-
mentering och anvindning har stora delar av styrlagen implementerats pa ett sadant
sitt att de kan koras direkt ombord pa dronarens processor. Vi hoppas att dessa al-
goritmer ska gora det sikrare att flyga dronare i médnniskans nirhet, sa att dronaren
kan uppna sin fulla potential och 16sa flera framtida samhéllsproblem.



