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猫の宙返りのポート・ハミルトン形式による制御

猫を２つの同形な円柱でモデル化し、ポート・ハミルトン形式での制御により全
角運動量０の下で宙返りを実現させた。ポート・ハミルトン形式による制御では、
元々の系が持つハミルトニアンに目標とする状態で最小値をとるポテンシャルを
加えることで、自動的に制御則を導くことができる。また、ポート・ハミルトン
形式を微分幾何学の記号で記述することにより、その意味が明瞭に理解すること
ができたので紹介する。

The falling cat as a port-controlled Hamiltonian system
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