Векторный анализ

1. Инвариантность div.

V(G – окрестность (шаровая) точки M0, |V| - ее объем, d – диаметр. 
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, где ( - внешняя нормаль к ∂V. Правая часть не зависит от координат, значит, и левая – тоже.

2. Инвариантность rot.

M0(G, ( - произвольный единичный вектор, П – плоскость, проходящая через M0 перпендикулярно (. S – (круговая) окрестность M0 в П, |S| - ее площадь, d – диаметр.
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. Взяв три ЛН вектора (, определим проекции ротора на них, из чего ротор определяется однозначно.

3. Потенциальное поле.

a={P,Q,R} – непр.-дифф. векторное поле в односвязной G. Тогда эквивалентны св-ва:

1) a – потенциальное поле;

2) Pdx+Qdy+Rdz – полный дифференциал некоторой ф-и u(M) в G, к-я и является потенциалом поля;

3) Для любых точек А и В в G 
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не зависит от кривой АВ, соединяющей эти точки (АВ – простая, кус-глад.)

4) Для любого кус.-глад контура 
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5) В G rot(a)=0

4. Соленоидальное поле.

СП – непрерывное в G ВП a, поток которого через границу любой ограниченной области из G (с кус.-глад. границей) равен нулю ( div(a)=0 в G
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