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На рисунке 1 представлена расчетная схема для определения матрицы 
преобразования (вращения) о; = «ag из системы координат OXYZ в 
систему OX]Y;Zi. Матрицы а представлена формулой 1.

Рисунок 1. Углы поворота в трехмерном пространстве

cos р ' cos 9 
-  sinp • CO.S 8 • cos ф -f 

sin9 • stsiqj 
sill p*. ■ cos & ■ sin <p + 

sin 8 ■ cos Ф

sm p

cos p •cos ф 

— sin Ф • cos p

— c o s  p . ■ s i n  9 

s iu p «sin 9̂ ‘ cos Ф -i- 
s i l l  qj • c o s  8  

— sinp - sin 8  ■ s i a c p  +  

cos 8 ■ cos Ф

( 1)

Можно упростить вычисление матрицы вращения. Для этого разложим 
функции sinx и GOSX в степенной ряд Тейлора:
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Анализ значений функции s in s  и cosx, показывает, что для угла до
2! . 2!
3! 51’

:о5 к = 1 — ^  Предложенное упрощение вычисления матрицы вра
щения может быть использовано в системах, управляемых микроконтрол
лерами без команд вещественной арифметики.
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их можно заменить сле,аующими выражениями: smx = х
X


