
Coordenadas ciĺındricas (ρ, ϕ, z)

Gradiente, divergencia, rotor y laplaciano

∇f =
∂f

∂ρ
ρ̂ +

1

ρ

∂f

∂ϕ
ϕ̂ +

∂f

∂z
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Velocidad de deformación, rotación y vorticidad
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Ωρρ = Ωϕϕ = Ωzz = 0

Operadores sobre la velocidad y el esfuerzo1
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1No se supone ningún tipo de simetŕıa para T. Por lo tanto, prestar atención al orden de los sub́ındices.
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