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  Curvilinear Coordinates خطمختصات خمیده: 1-8

خط استفاده کرد. در این قسمت دو دستگاه مختصات های خمیدهباید از دستگاهدر بسیاری از مسائل مکانیکی، می

 شوند.میخط متعامد پرکاربرد بررسی خمیده
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Spherical Coordinates  ( , , )R    
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  Transformation of Coordinates تبدیل مختصات: 1-8-1

 تبدیل صفر نباشد.شوند که ژاکوبین درصورتی به یکدیگر تبدیل می ،متعامددو دستگاه مختصات 
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 ای و کروی را با دستگاه کارتزین بررسی نمایید.های استوانهامکان تبدیل مختصات بین دستگاه: مثال

 حلّ:

1 1

2 2

3 3

( , , )

cos

& sinr z

q r x r

q x r

q z x z



  

  
 

  
   

 

2 2
, 0

cos sin 0

sin cos 0 cos sin

0 0 1

i

j

r r r

r
x

J r r
q

 

     




  


 

 

1 1

2 2

3 3

sin

( , , ) sin

cos

& sin

cos

R

q R x R

q x R

q x R

 

    

 

  
 

  
   

 

2 3 2 2

2

cos sin sin sin cos cos

sin sin cos sin sin cos sin sin

cos

sin 0 , 0,

cos

0 sin

i

j

R

R R R

R R

R
x

J R
q

R

J

 

 

   

      

 

  



 




   




 

 

 



 
 دکتر مهدی قناّد 1مکانیک محیط پیوسته  کده مهندسی مکانیکدانش

 

35 

 

 شود.( ایجاد میscale factorsی بین دو دستگاه به کمک ضرایب مقیاس )درصورت امکان تبدیل مختصات، رابطه
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 دست آورید.ای و کروی را بههای استوانهضرایب مقیاس دستگاه: مثال
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 خط را نوشت. توان روابط مختلف در دستگاه مختصات خمیدهبه کمک ضرایب مقیاس، می
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îe ّبردار دستگاه کارتزین ویکهˆ
ie باشند.خط میبردار دستگاه خمیدهیکّه 
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 خط متعامد:روابط دیفرانسیلی در دستگاه مختصات خمیده
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 دست آورید.ای و کروی را بهعملگرهای دیفرانسیلی چهارگانه را در مختصات استوانه: تمرین

 


