Eulersche Winkel aus Rotationsmatrizen
Euler Angles from rotation matrices
(X, Y, Z ,Roll-Pitch-Yaw")
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(orthogonal Matrix, det = 1)

Es kénnen folgende Winkel berechnet werden:
The following angles can be calculated:
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wobei atnb() eine modifizierte arctan()-Funktion darstellt:
where atnb() is a modified arctan() function:
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Das bedeutet, die Drehung der Rotationsmatrix M

This means, rotating the rotation matrix M

im Winkel von / by angle ¢ um /about global X, dann /then
im Winkel von / by angle b um /about global Y, dann /then

im Winkel von / by angle a um /about global Z
fuhrt zur Einheitsmatrix E (Die Reihenfolge ist wichtig).
results in the identity matrix E (sequenz of rotations important).

oder /or:

die Drehung der Einheitsmatrix E

rotating the identity matrix E

im Winkel von / by angle - a um /about global Z, dann /then
im Winkel von / by angle - b um /about global Y, dann / then

im Winkel von / by angle - ¢ um /about global X

fUhrt zur Rotationsmatrix M
results in the rotation matrix M
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