Drehmatrix, Euler-Winkel

D = cos(φ) cos(ψ) − sin(φ) cos(ϑ) sin(ψ) , −cos(φ) sin(ψ) − sin(φ) cos(ϑ) cos(ψ) , sin(φ) sin(ϑ) sin(φ) cos(ψ) + cos(φ) cos(ϑ) sin(ψ) , −sin(φ) sin(ψ) + cos(φ) cos(ϑ) cos(ψ) , −cos(φ) sin(ϑ) sin(ϑ) sin(ψ) , sin(ϑ) cos(ψ) , cos(ϑ)