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INVERSIONEDEL-ROTORL.pro
bleena : dato un campo di vettori È trovare , posto che esista,

un campo di vettori È tale che

É=wtCF-
Condizione necessaria è che dio È -0 (cioè se dio È ¥0 , allora
È di sicuro non esiste)

La cond . uec
.
diventa suff . se l' insieme di definizione è fatto

bene
,
ad esempio tutto IR

}

, oppure un insieme convesso o

stellato ( sempl . come .
NON basta)

.

In tal caso , come trovo È ?

Esempio È = (✗ty} y - z , - zz + sia y)
si vede che dice È -0 ed è definito su tutto IR?

Quindi F esiste !

Posto È = CA , B , c)

* * *

8 × dy Oz rot CÈ ) = ( cy -Bz , Az - Cx , Bx - Ay )

A B C

Dobbiamo quindi risolvere Cy - Bz = ✗+y
'

Az - C × = y - 2-

Bx - Ay = -27 +siuy



Posso porre uguale a 0 cena a scelta delle 3 componenti , ad

esempio C =0 . Il sistema diventa

- Bz = ✗ +y
2

B = - ✗ Z - yrhz + q (×,y)
Az =

y - z ma A = yz - { 2-2 +y(x,y
Bx - Ay = -zztsiuy ti

spariscono quando
deriva rispetto a z

Posso porre uguale a0 cena a scelta tra q e 4 ,
ad esempio cp .

Abbiamo

B = - ✗z - yaz
A =

yz
- È 2-2+4Cx,y)

sostituisco nella terza equazione :

C- xz- yrz)× - (yz - È 2-2+4 (× ,b) y = - Zztsiuy

¥¥ -

zfy = -2-2/-1 sin Y DEVE SUCCEDERE che se

ne vanno tutte le Z
,
come

va rey =
- Sing conseguenza di dive -0

ma µ = cosy .

Quindi una possibile soluzione è

( y z - { È + cosy, - ✗z -ysz , 0 ) = È

[ Costa 30sec. verificare che il rot È sia davvero È )

Esercizio Possiamo fare in modo che la terza componente di É

sia xigz ?

Certo
,
basta ricordare che possiamo aggiungere ad É un

gradiente qualunque ed il rotore non cambia Crot Dg) =D .



Scelgo g te. gz = xiyz , ad esempio

9 (×, y, z) = { xay È

Quindi un' altra soluzione è

Èe = È + ( ✗yÈ, { +73 x'yz ) [Fare la verifica per
credere ! ]

- o - o -

L-senepioLE-S-s.deta semisfera
= {Cx,g)Z) E IR

>
: Etf+2-2=1 , × = o }

Orientazione uscente rispetto al centro

È = ( xty , y
"

,
2-× )

calcolare § e rot È
,
in >da

•⇒ "" " ". ÷:&: :
y

* * *

( o× 0g Oz ) → (cy -Bz , Az - Cx , Bx - Ay )

iA B C

:#a
rot È = ( o, - z, - 1)

i
>
^

Ora parametrizzo la superficie , ad esempio con le coord .

sferiche classiche

( cosa cosa , cosa sino, sire y ) - È EO ±È , - È =p = È
-

condizione xzo



Calcolo Mi
,
Ma

,
Ms ( fatto + volte in lla . precedenti ) e

controllo che induca orientazione corretta (e lo fa)

concludo calcolando l' integrale
E I

S dos dq (AM , + BMa + CMS )
+ I

,
-E -È §

-Siulp

dove A , B , c sono le componenti del rotore

roanoke Uso Stokes
componentidi E

← a →

S - rot È , in > do = § Adx + Bdy + Cdz
S

T curva che percorre0s nel VERSO giusto .
z

Una parametrizz .
del bordo è

g

,

<

ftp.
JLO ) = (0, cosa, sino) 0 IO E 21T ✓

^

y

{ Adx + Bdy + Cdz
21T

= § (✗ (a) +yco) ) Eco) + yco)
<

gioco) + ZCO) ✗ (a) È CO) do
io

"

o

21T O = 21T

= S costo (-sino) da = [ b- cos' 0 ]•⇒ = o

0

esenepio-s.br# come sopra , ma con

S = { cx, y ,z) e R
>
: x'ty
'

+2-2--1
, xzo, yzo }

Stesso È e stessa È di prima .



82
L' unica cosa da capire è come è÷!!!!! :*

... :ÉÌÈÌÈ:
Il bordo è fatto da 2 curve d-

oslt) = (o , cost , Sint) con te [-E >È ] è
Belt) = ( cost , o , Sint ) con te [-È > E]

9
PERCORSA AL CONTRARIO

- o - o -


