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I de siste årene har reguleringsteknikk blitt innført med stor suksess offshore når det gjelder å bekjempe riser-slugging [1]. Ved å bruke trykkmålinger oppstrøms stigerør har det vist seg at selv enkle PI-regulatorer klarer å stabilisere strømningen i systemet, slik at bl.a. de store trykksvingningene forsvinner. På denne måten kan store penger bli spart, og oljeindustrien har i de siste årene fått øynene opp for hvilke fordeler anti-slug regulering har i forhold til andre måte å bekjempe riser-slugging på. Arbeidet her ved institutter er blant annet delvis finansiert av Statoil.
Problemet blir en del vanskeligere når det bare er topside målinger tilgjengelig. Storkaas [2]
har utviklet en enkel model med tre tilstander i matlab, som kan brukes til å utføre regulerbarhetsanalyser på riser-system. Slike analyser har vist at bruk av enkelt målinger topside vil medføre båndbreddeproblemer eller problemer med drift.

Dersom bare topsidemålinger skal kunne brukes, må kombinasjoner av disse benyttes. I den anledning har det blitt laget en mini utgave av et stigerørs-system her ved instituttet for kjemisk prosessteknologi.
 ”Miniloopen” består blant annet av en akvariepumpe som pumper vann gjennom system, samt at den er koblet til skolens trykkluft-anlegg. Strømningen i de 20mm diameter tykke rørene, laget av gjennomsiktig plast, er derfor vann og luft. 
Det er plassert trykksensorer både ved innløpet til vannet og luften, og også topside. I tillegg er loopen utstyrt med to fiberoptiske sensorer som gir et signal ut i fra mengden av vann i det tverssnittet av røret der sensoren er plassert. På grunn av refleksjoner på vannoverflaten har det vært en del problemer med støy i signalene fra de fiberoptiske sensorene. 
På toppen av stigerøret er det plassert en reguleringsventil. Minilopen er plassert i 3 etg. K4, rom 301.
For å styre signalene til og fra Miniloopen er Labview programvare med Fieldpoint moduler benyttet.
Så langt har det blitt vist at det er mulig å få slugging til å oppstå også i denne små-skala lab-loopen. Det har også blitt vist at det ved bruk av innløpstrykk-målinger og PI regulator er mulig å bli kvitt sluggingen, og dermed få en jevn strøm i ”rørene” [3].
Forsøk er også gjort med bruk av bare topsidemålinger og estimat av strømningsratene gjennom reguleringsventilen. En kaskaderegulering med estimat av strømningsrater i indre sløyfe og topside trykkmåling i ytre har blitt testet ut [4]. Så langt har det ikke vært en stor suksess, blant annet fordi de støyfulle fiberoptiske signalene har gjort det vanskelig å finne et bra estimat av strømningsratene. 
Håpet er at en mer robust regulator likevel kan stabilisere strømningen med de målingene som nå er tilgjengelige. Bruk av en H∞ regulerator for å bekjempe riser-slugging har blitt foreslått og testet ut for andre stigerørs system [5]. 
En passende prosjektoppgave vil derfor være å designe en H∞ regulerator for bruk på Minilopen, ved hjelp av Storkaas model. Denne regulatoren skal etterpå testes eksperimentelt på Miniloopen. 
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