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Zadanie 2 (seria I). W układzie cylindrycznym do określenia 
położenia ciała służą współrzędne z,,  których związek ze 
współrzędnymi kartezjańskimi dany jest wzorami  
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cylindrycznego układu współrzędnych oraz wersorami układu 
kartezjańskiego ie
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2) Dla punktu materialnego o masie m znaleźć rozkład na składowe 
we współrzędnych cylindrycznych wektorów wodzącego r


, 

prędkości rv 
 , przyspieszenia ra 

  oraz momentu pędu 

vmrL


 . Zapisać w tym układzie operator gradientu. 

3) Znaleźć odpowiednie wzory dla układu biegunowego 
wprowadzonego w płaszczyźnie z=0 kładąc z=0 oraz wprowadzając 
oznaczenie r .  

 

1) Określenie współczynników Lamé: 
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Określenie wersorów układu cylindrycznego: 
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Wersory te spełniają relacje: 
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Widać to na przedstawionych rysunkach  

2) Określenie składowych wektora wodzącego zzerererr
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Określenie składowych wektora prędkości: 
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Składowe te można znaleźć także inaczej  
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