Для поворота плечей выбраны конкретные оси. 

У каждого плеча есть три угла. Если они равны нулю, то плечо сонаправлено с осью Oy.
Повороты такие: 
1) Вокруг Oy на первый угол;
2) Вокруг Ox (повёрнутой на шаге 1) на второй угол;
3) Вокруг Oy (тоже повёрнутой, так что Oy опять сонаправлена с плечом) на третий.

Для движения манипулятора к цели используется градиентный метод.
Есть “функция манипулятора”, аргументы которой – углы поворота и длины плечей манипулятора (длины плечей тоже меняются). Значение же этой функции – расстояние от конца манипулятора до цели. Это расстояние нужно минимизировать, для чего ищем градиент и двигаем манипулятор против градиента (т.е. уменьшаем углы и длины манипулятора на соотв. компоненты вектора градиента).

В случае столкновений манипулятора со сценой или самим собой к функции манипулятора кроме расстояния до цели прибавляется некий штраф. Чем ближе манипулятор к точкам недавних столкновений, тем больше штраф, т.е. манипулятор должен сторониться таких точек, по идее.
