
Inhaltsverzeichnis
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Physikalische Größen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 366

Einige Konstante und astronomische Daten . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 370

Formelsammlung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 373
F.1 Ebene Polarkoordinaten . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 373
F.2 Zylinderkoordinaten . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 374
F.3 Kugelkoordinaten . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 374
F.4 Additionstheoreme / Moivreformel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 375
F.5 Hyperbelfunktionen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 376
F.6 Reihenentwicklungen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 376
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