Anhang: Formelsammlung
Tabelle 1: Darstellung des Ortsvektors, der Tangenteneinheitsvektoren und Lame-
Koeffizienten in den gebrauchlichen orthogonalen Koordinatensystemen
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Tabelle 2: Die Differentialoperatoren in allgemeinen Koordinaten

Definition
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Tabelle 3: Die Differentialoperatoren in den gebrauchlichsten orthogonalen Koordinatensystemen

kartesisch zylindrisch sphérisch
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Tabelle 4: Rechenregeln der Vektoranalysis und Integralsiitze

= -
Zusammengesetzte Ausdriicke Integralsitze
I N
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