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6. Tutorium - Lösungen 24.11.2017

• ANMERKUNG: Es liegt in der Verantwortung des Einzelnen, sich die Beispiele zunächst alleine und
ganz ohne Hilfsmittel anzuschauen. Google, Wolfram Alpha, Lösungssammlungen, etc. helfen nur kurz-
fristig - leider nicht beim Test!

6.1 Residuensatz
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Da |eitR exp iθ| = |eitRcosθ||e−tR sin θ| = |e−tR sin θ| R→∞−→ 0 wenn t > 0 und sin θ > 0 (d.h. 0 < θ < π)
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6.2 Differentialoperatoren in krummlinigen Koordinaten

a) ∇xi = f j∂jx
i = f jδj

i = f i

b) ∇× (∇xi) → εjkl
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︸︷︷︸
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xi = 0 (siehe Bsp.4.1b)

c) V = f1 · (f2 × f3) =
√

det(g) (siehe Bsp.4.3f) → f1 = 1
V f2 × f3 und f1 = V f2 × f3 (siehe Bsp.3.2d)
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6.3 Orthogonale krummlinige Koordinaten

a) Kugelkoordinaten: x′1 = r, x′2 = θ, x′3 = φ

e′1 = ∂′1x
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