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Расчет углов для позиционирования рабочих органов робототехнической системы 
 
 
В различных робототехнических системах для задания направления рабочих органов используются углы 
Эйлера. Для практического применения часто требуется решить обратную задачу – определить углы 
поворота, переводящие ассоциированный с рабочим органом ортонормированный репер из начального в 
конечное положение. Предложен способ решения данной задачи, обеспечивающий расчет углов Эйлера для 
любых начальных и конечных положений репера. Приведена программная реализация представленного 
алгоритма. 
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Nikolaev P.M. Calculation of arm tools positioning angles in a robot system 
 
Eulerian angles are used in various robot systems to specify arm tools directions. In real life, an inverse task is often 
relevant, i.e., to determine rotation angles enabling the move of the orthonormal frame associated with the arm tool 
from the initial position to the final one. A solution technique is offered ensuring Eulerian angles calculation for any 
initial and final frame positions. The calculation algorithm and its software implementation are included.  
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