
OPERADORES VECTORIALES EN DIFERENTES SISTEMAS DE
COORDENADAS

Coordenadas cartesianas
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Coordenadas esféricas
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Rotor:
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Coordenadas cilíndricas

dzddddzddd ϕρρτϕρρ =++= zφρl ˆˆˆ

Gradiente: zφρ ˆˆ1ˆ
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Rotor: ( ) zφρv ˆ
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IDENTIDADES VECTORIALES

gf ,  son campos escalares, CBA ,,  son campos vectoriales

Productos triples
(1) ( ) ( ) ( )BACACBCBA ×⋅=×⋅=×⋅
(2) ( ) ( ) ( )BACCABCBA ⋅−⋅=××

Derivación de productos
(3) ( ) ( ) ( )fggffg ∇+∇=∇
(4) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )ABBAABBABA ∇⋅+∇⋅+×∇×+×∇×=⋅∇
(5) ( ) ( ) ( )fff ∇⋅+⋅∇=⋅∇ AAA
(6) ( ) ( ) ( )BAABBA ×∇⋅−×∇⋅=×⋅∇
(7) ( ) ( ) ( )fff ∇×−×∇=×∇ AAA
(8) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )ABBABAABBA ⋅∇−⋅∇+∇⋅−∇⋅=××∇

Segundas derivadas
(9) ( ) 0=×∇⋅∇ A
(10) ( ) 0=∇×∇ f
(11) ( ) ( ) AAA 2∇−⋅∇∇=×∇×∇

TEOREMAS FUNDAMENTALES

Teorema del gradiente: ( ) ( ) ( )abl
b

a

ffdf −=⋅∇∫
Teorema de la divergencia o de Gauss: ( ) ∫∫ ⋅=⋅∇ aAA ddτ

Teorema del rotor o de Stokes: ( ) ∫∫ ⋅=⋅×∇ lAaA dd


