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7=(pcosg,psing,z)= pcospé + psinpeé +zé,
Ortsvektorn _ R R
r=pe,tze, X
Skalfaktorer h,=1, h,=p, h =1
e, =(cosp,sinp,0) =cospeé, +singpe,
Basvektorer é,=(-singp,cosp,0)=-sinpé_ +cospe,
é.=(0,0,1)
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VEKTORALGEBRA FORMLER, NABLA OCH INDEXRAKNING

=(a,,a,,a.) 1Kkartesiska koordinater
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(b,,b,,b.) ikartesiska koordinater

S>

=(n,,n,n ) ikartesiska koordinater

=1

il

a=b innebiratta =b, cykl,dvs
vektorerna @ och 5 sammanfaller efter

parallell forflyttning.

|5|: Na-a :m ar beloppet

(dvs langden) av vektorn a.

Kartesiska enhetsvektorer:
e =(1,0,0) éy =(0,1,0) é. =(0,0,1)

a=ae +ae, +ae,

a+b=(a,+b,a,+b,a +b)
a-b

=E+(—5) =(ax _bx’ay _by’az _bz)

cla+b ) =ca+ch
(s+t)a=sa+ta
Skaldrprodukten:

;~Z=ax ‘b +a,-b +a, b,

E-E:|a||b|cosa = cosa=——

e é.
axb=la. a,6 a
bZ

axb
a
x y z
o k.
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|a><b| = |a |b|sina

Vektorn axb #r vinkelrit mot @ och b

(sa)x t_):st(c_le;)
ax(b+c)=axb+axc
axa=0

é.xé =eé e xe =e éxeé =¢e

Sl

Sl

a, a
[(bxz)=|p, b

¢, ¢
bac-cab regeln: Ex(b XE):E(E-E)—E<E'5)

Derivator i vektoranalysen:
Hir dr 4 och B vektorfilt, medan @
och W ér skaldrfilt, dvs funktioner av

laget i rummet 7 = (x, y, z).

\vJ :(i g EJ _9 é +£é +§éz i kartesiska koordinater
z

ox'ovioz) ox © oy’
Linjdritet :
V(t®+sY)=tVD+sVY¥
V-(td+sB)=t(V-A4)+s(V-B)
Vx(tZ+s§)=t(V><Z)+s(Vx§)
Produktregler:

V(OY)=0VY +¥VD

V(Z~E>=Zx(Vx§)+§x(VxZ)+(Z-V)§+(§~V)A

Andraderivator

V- (Vx4)=0

Vx(V®)=0
Vx(Vx4)=V(V-4)-V'4
Indexrékning

a-b= ab,

(@xb) =euab,

&

&g = Ey och Ejp =€

ijk =

EiCim = 5;‘15jm -3,0

im™ jl

5 L i=j h 6, =3
L= ocC
Y |0 annars Ol =1
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(V¢)i =9, V-A= Ai,i (sz)i = 5fjkAk,j
%

—13°
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AF)=-¢, eller A(F)=s killan i 7;
r

Punktkilla: { 4 = gradg = ¢=-"+c
r

D] S 5.4 0  om kéllan yttre punkti V
26 .dS =
3 4rzs om Kéllan inre punkti V

Dipol: ¢:‘l_)'7 och E(;):_z}+3(l"r)r

Virveltrad: Eﬁﬁéq, -dF = 2kN
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