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5.1 Multiple Choice Fragen
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5.2 Transformationsmatrix und metrischer Tensor

a) f; = a;e; bzw. in Komponenten (f)"
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schreiben ( fj)b =f (b;, damit weiterhin der erste Index die Zeile und der zweite die Spalte beschreibt. Damit
Indizes, iiber die summiert wird, nebeneinander stehen, muss die Transformationsmatrix a transponiert

werden: aij = (aT)jZ..
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Also von links nach rechts ist der erste Index stets die Zeile und der zweite Index die Spalte, und iiber
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nebeneinanderstehende Indizes wird summiert.)
Ahnlich erhilt man die Transformationsmatrix « von B’ nach B”:
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Hier muss man noch von rechts mit der Inversen der letzten Matrix multiplizieren:
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Fiir die Transformation B — B’ gilt: z*
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Somit hat man f (bj)- = e(b)- (aT)ji, was man wie folgt umschreiben kann:

( (a")) (a"),

(or e

i \b . . o .
a; (e;)” kann man in Matrixschreibweise wie folgt umschreiben:
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(Anmerkung: Wenn man die Basisvektoren als Spaltenvektoren in die Matrix schreiben méchte, kann man
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Und fiir die zweite Basistransformation:
h' = (ofl)j f7. bzw. (hl)b = (ofl)j (ff)b

bzw. damit gleiche Indizes nebeneinander stehen: 1
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5.3 Transformation von Differentialoperatoren

a) Transformationsmatrix fiir kovariante Komponenten: a,/ = gﬂf,i —
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Basisvektoren: e} = a./’e;.
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Orthogonal, da nur Diagonalelemente besetzt sind. (Fiir » = 0 ist Metrik singulér, da Determinante ver-
schwindet <> nicht invertierbar.)
¢) Transformationsmatrix fiir kontravariante Komponenten: o’ = a~!. Invertieren von a:
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Transformation: v'/ = o’ /v’ = (a'T)jZ. vl = Cios'cp lsmcp 0 _ lsmgp .
—ssing S cosp 1 = Cos
d)




Basisvektoren kartesisch: {e1, e} = {( (1) ) , (

In Polarkoordinaten, z.B. an der Stelle z/* =
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