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Lösung zur 4. Ubung
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Da t,g, z unabhängige Variablen sind, verschwinden alle Ableitungen. Also ist
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.Jede der Ableitungen ergibt eins. Also ist:
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bnis gleich clem Einheitsten.o, i i.t,Wir  sehen also. dass das Erge

(c) Wenn wir den Nablaoerator auf gegebene Funktionen von r- anwenden. ist es

vorteilhaft, möglichst nicht auf die Komponentendarstellung zurilckzugreifen,

sondern die Ableitrngen mit Hilfe der Regeln der Dtfferential- und Vektorrech-

nung a;uf die drei nr (a) und (b) hergeleiteten Grundregeln zurückzuführen. Das

wollen wir nun an vier Beispielen üben:
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