. Bizonyitsuk be a kovetkezé azonossagot: rir = rr.
. irjuk fel a kovetkez8 mennyiségeket henger és gombi koordinata rendszerekben:
L’ =(rxp)’
L =rxp=mrxr
. Egy vektor Descartes koordinatéi a kovetkezd egyenletnek tesznek eleget:

T+2y+32z =0
3x+2y+z2 =t
2c —y—2z =3.

Hatarozzuk meg a vektor id& (t) szerinti derivaltjat!

. irjuk fel a mozgés egyenletét polar koordinata rendszerben egy sikban mozgé, [y nyugal-
mi hosszisagid, D direkcids allandoju rugd végére kotott tomegpontnak. A potencidlis
energiajat a kovetkez6képpen adhatjuk meg:

D
V:E(r—zo)z.

. Hatarozzuk meg egyenletes kormozgas esetén a sebesség rotécidjat!

. Hatarozzuk meg a divergenciajat a kovetkezd vektor tereknek:

henger. koord. r. gbémbi koord. r.
xz
—y(a® +y?) V1—22
2(2? + y°) vz
1/22 V1-—2?
1— 22

. Szamitsuk ki a gradiensét gombi koordinata rendszerben a kiévetkez§ potencidlnak:

Pr
S =—
r3

ahol P allando vektor!

. Szamitsuk ki a rotaciojat henger vagy gémbi koordindta rendszerben a kdvetkezs vektor-

térnek:
mxr

A:

r3

ahol m egy alland6 vektor! Henger koordinata rendszerben célszert a z tengely iranyat
m-mel parhuzamosan vélasztani.



10.

11.

12.

. Hatarozzuk meg a divergenciajat gombi koordindta rendszerben a kdvetkezd dramstirtiség-

nek: r

Tk

i=3 sin (kr)
Legyen hengerkoordinata-rendszerben (o, ¢, z) felirva f(r) = e4 /2% +e. /0%, Hatarozza meg
f(r) divergenciajat!

Hatarozza meg f(r) rotaciojat!
Vizsgalja meg, milyen « értékre igaz az eredmény!
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Szamoljuk ki az alabbi kifejezéseket r > 0 esetén (m = (0,0, m) konstans vektor):

(a) grad (%) —?  (b) rot (r . m> —?

r3




