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1 Uno strano prodotto

Consideriamo le “proiezioni” in R". Come abbiamo gia visto, si tratta delle
funzioni p,, : RY — R definite da
pm(:cl,xQ, Ce ,ZL’N) =T -

In questa parte del corso useremo pero una notazione diversa: invece di p,,,
scriveremo dzx,,.

Ad esempio, la nota formula per il differenziale

of
d h)= —_— P
fan)() = 3 (e
dove h = (hy, ha, ..., hy) ¢ un qualsiasi vettore di RY, potra essere scritta
come
N of
df (xo)(h) = > 5y (@0) dzm(h),
m=1 m
o brevemente come
N of
d, = — dz,,
f (o) n; B, (o) dz

Abbiamo qui un primo esempio di quella che chiameremo “forma differenziale”.
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Introduciamo ora un’operazione tra i dx,, che ha I’aspetto di un prodotto,
e che denotiamo con il simbolo A. Senza entrare troppo nel merito della
questione teorica, ci limiteremo a evidenziarne le proprieta. La principale
caratteristica di questo prodotto ¢ di essere antisimmetrico (o alternante): si

ha
dr; Ndx; = —dx; N dw;.

Possiamo moltiplicare diverse volte questi oggetti, con la regola generale che,
quando si scambiano due di essi, il risultato cambia di segno:

dl’il /\/\dxl/\dxj/\/\dxw :—dIil /\/\d.ﬁC]/\dl’l/\/\dI‘lM
Si noti che, se due indici dovessero coincidere, allora
dl’il /\dl‘zdl‘z/\dl‘lM =0.

Risulta allora chiaro che bastera considerare i prodotti con indici in ordine
strettamente crescente, ossia

dr,y N---Ndz;,,, con1 <73 <--- <ipy <N,

in quanto tutti gli altri o sono nulli o si possono ricondurre a questi con un
riordinamento dei fattori, eventualmente cambiando il segno.

Analizziamo ad esempio il caso N = 3. Qui abbiamo dzq, dxy e dx3. Se
prendo due di essi con gli indici in ordine strettamente crescente ottengo

dl‘l /\d[EQ, dl’l /\dl‘g, dJIQ /\d(lfg
Ci sono anche
dl'g/\d.ﬁCl = —dﬂjl/\dl’g s dl’g/\dl'l = —dl'l/\dmg, d.I’g/\diL'Q = —dl'g/\dl'g,

mentre
dl’l /\d(El = dﬂfg/\dﬂfz = dl’g/\dfﬂg =0.

C’¢ un unico prodotto di tre elementi con indici in ordine strettamente cre-
scente, e cioe

d(L’l N dl‘g N dl‘g .

Per quanto riguarda gli altri prodotti di tre elementi, abbiamo
deQ VAN dIg VAN dl‘l = dl‘g A d[L‘l N dIEQ = dl‘l VAN dl’g A d(L’g s

dl‘l VAN dl’g VAN dIQ = d$3 VAN d.TQ VAN dl’l == dIg N dl’l N dl’g == —d$1 VAN dIQ VAN dLU3 y

mentre tutti quelli con due o tre indici ripetuti valgono 0.



2 Forme differenziali in RY

Sia U un sottoinsieme aperto di R¥, e sia M > 1 un numero naturale.

Chiameremo forma differenziale di grado M (o M-forma differenziale)
una funzione definita su U da un’espressione del tipo

W@ = 3 fa (@) i A Ada,

1< <-<ipy <N

Le funzioni f;; ;,, : U — R sono le “componenti” di w. Diremo che w e di
classe C'! se lo sono tutte le sue componenti. Si noti che w(x) ¢ determinata

dal vettore (]\]\/[[) -dimensionale

F(m) = (fi1---iM(m))1§11<-~-<iM§N :

Chiameremo inoltre O-forma differenziale una qualunque funzione definita su
U a valori in R.

Si puo definire la somma di due M-forme differenziali: se w € come sopra
e w, anch’essa definita su U, e del tipo

@(w) = Z gilmijw (w> dxil /\ U /\ dmi}u )

1<i<--<ipf <N

si definisce in modo naturale w + W come segue:

(w+w)(x) = Z (firing (@) + Gy iy (@) diy A+ Nday,,

1< <<ty <N

Inoltre, se ¢ € R, si definisce cw, il prodotto dello scalare ¢ per la M-forma
differenziale w, nel modo seguente:

(cw)(x) = Z cfiy i@ de;, Ao Ndxy,, .

1<i1<-<ipyy <N
Con queste definizioni, 'insieme delle forme differenziali di grado M risulta
essere uno spazio vettoriale.

Vediamo da vicino il caso N = 3. Consideriamo un sottoinsieme aperto
U di R3. Se indichiamo con wy; una M-forma differenziale, avremo, nei casi
M =1,2,3, le seguenti possibilita:

wi(z) = fi(z) dzy + fox) dos + f3(x) das
WQ(CU) = flz(JJ) d.l‘l N dl’Q + flg(iB) d$1 A dl’g + f23<$) d]?g A dl‘g 3
UJ3(ZD) == flgg(w) dl’l A dl’g N d.ﬁEg .

Si noti che wy () e wy(x) sono determinate dai vettori tridimensionali F(x) =

(fi(x), fa(z), f3(x)) e G(x) = (fia(z), frs(x), faz(x)), rispettivamente.
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3 Prodotto esterno

Date due forme differenziali w e w, entrambe definite su U, di grado M e E ,
rispettivamente, vogliamo definire la forma differenziale wAw, di grado M + M,
che si dice prodotto esterno di w e w. Se

w(x) = Z fiying (@) dziy A - Ndxyy,
1<in < <ipyg <N
Ej(m) = Z gjl---j]q<m) dle AR dzjﬂ J
1<j1<-<j <N
si pone
(WAD)(x) = > fil,_,iM(a:)gjl.,,jM(:v) dri A Adxy Ndzj N~ Ndxj .

1<ii<“Zip<N
151<<j 5 <N

Di solito si omette il simbolo A qualora una delle due & una O-forma differen-

ziale, in quanto il prodotto esterno assomiglia, in questo caso, al prodotto per

uno scalare. Si noti che nella sommatoria saranno nulli tutti gli elementi in

cui un indice compare due volte. Vediamo ora alcune proprieta.

—~

Proposizione. Se w,@,z sono tre forme differenziali di grado M, M, M,
rispettivamente, allora:

@/\w:(—l)M]V[w/\fu,

(WAD)AND=wA(WAD);

se ¢ € R, allora
(cw)ANW=wA (cw) =clwAD);

inoltre, nel caso in cui M = M, si ha
WHD)AD=(WAD)+ @AD),

GA(WHD) =@Aw)+ [@AD).

Nel caso N = 3, se w; e wy sono due 1-forme differenziali,

wi(x) = fi(z)dr + fo(x) dove + f3(x) drs,

w1 (Q’J) =01 (a:) dl’l + gg(w) dl’g + gg(iB) dl’g s

individuate dai due campi di vettori



con qualche calcolo si ottiene:

(w1 Aw)(x) = (fi(@)ga(x) — fol@)g1(x)) doy A da
(x))dxy A dxs
(15)) dl‘g VAN deg .

Se invece wy ¢ una l-forma differenziale e Wy ¢ una 2-forma differenziale,

wi(x) = fi(x)dr, + fo(x)drs + f3(x)drs,

w2($) = glg(a:) d.Tl A dl’g + 913(33) del A\ d:L’g + gg3<w) dl‘g N dlEg s
si ha:
(w1 Awa)(x) = (fi(x)ges(x) — fo(x)g13(x) + f3(z)gr2(2)) dzy A dzg A ds.

Osserviamo adesso che una scelta piu opportuna dell’ordine dei prodotti a
due a due dei dxq, dxy, drs risulta essere questa:

dl’g VAN d133 y dxg A dl’l > dl’l A dxg .
Infatti, se rivediamo le operazioni fatte sopra con questa nuova scelta, si ha

(w1 Awi)(x) = (fa(@)g3(x) — fa(x)ga()) g A dy
+(fs(x)g1(x) — fi(x)gs3(x)) drs A da,
+(fi(z)g2(x) — fo(®)g1(x)) dy A dy

che e la 2-forma differenziale individuata dal campo di vettori

Fx G = (fags — f392, fsgr — frgs, frga — fogn) ,

il prodotto vettoriale tra di due campi di vettori F' e G. Inoltre, con la nuova
scelta, riscrivendo la 2-forma ws come

&2($) = gl(ﬂ'}) d(L’Q A dlL‘g + QQ(CL') dlL‘g A d[L‘l + 573(:13) d[L‘l N de‘Q s

con campo di vettori associato

abbiamo che

(w1 Awp)(®) = (fi(®)91(®) + fo(®)G2(@) + f3(@)F3(x)) day A divy A ds,

che e la 3-forma differenziale individuata dalla funzione
F-G = f1g1 + fodo + f30s,

il prodotto scalare tra di due campi di vettori F' e G.
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4 Differenziale esterno

Data una M-forma differenziale w di classe C1, vogliamo definire la forma
differenziale d.,w, di grado M + 1, che si dice differenziale esterno di w.

Se w e una O-forma differenziale, w = f : U — R, il suo differenziale esterno
de,w(x) non sara altro che il differenziale

Nel caso generale, se
w(x) = Z fiy iy (@) dziy A - Ny,
1<y <-<ipg <N
poniamo
deacw(m) = Z dfth (CB) N dmil ARERRA dxiM ’
1<ig <-<ipg <N

0, equivalentemente,

dezw(x) = Z Z Ot W x)dx, Ndxg, A Ndx;,, .

. 0Ty,
1§7,1< <1M<Nm 1

Nel seguito, per comodita di scrittura, scriveremo sempre dw al posto di d.,w.
Vediamo alcune proprieta del differenziale esterno.

Proposizione. Se w e w sono due forme differenziali di classe C', di grado M
e M, rispettivamente, si ha:

dwA@) =doAd+ (-1)Mw A do;
se M =M eceR, allora
dlw+ @) =dw+do,
d(cw) = cdw;

se w & di classe C?, allora
d(dw) =0.

Per quanto riguarda 1'ultima uguaglianza, abbiamo:

N N

9 Ofisin
ddo)@) = 3 3D g 2 (@) ki

1§i1< <ZN[<N]€ 1 m=1

Tenuto conto che

0 afuzM o 0 afi1---iM
ory Ox,  Or, Oz
e del fatto che dxpAdx,, = —dx,, Ndxy, si vede che gli addendi delle sommatorie
si eliminano a due a due, per cui si ha d(dw)(x) = 0.
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Nel caso N = 3, se abbiamo una 0-forma differenziale wy = f : U — R,

allora
- < _J —_4
1 (CU) dl’l + ) (.’B) dl’Q + 5 (fB) d%g .

Si tratta della 1-forma differenziale individuata dal campo di vettori gradiente

_(of of Of
Vi= (0;1:1 " Oxg 83:3)'

dwo(x)

Partendo da una 1-forma differenziale

wi(z) = fi(x) dry + folz) dzy + f3(x) dos,

si ha
dwy (x) = (g—g(m) - g—i(m)) dxy N dxs
+ (g—i x) — g—ﬁ(m)) dxs N dx;
+ (g—fj(w) — g—g(:c)) dxy A dxsy.
Se denotiamo con F' = (f1, fa, f3) il campo di vettori individuato da wy,
ponendo

_(9fs Ofr O Ofs Ofs Oh
Vb= (8@ Oxs  Oxg Oxy  Oxy (%2)’

detto “rotore” di F', otteniamo il campo di vettori individuato da dw.

Partendo invece da una 2-forma differenziale
wo(x) = g1(x) dxg A dxg + go(x) dos A dxy + g3(x) dey A dzs

si ha

0 0 0

Se G = (g1, g2, g3) denota il campo di vettori individuato da wy, ponendo

_ dg1 | Oga  Ogs
v G_8x1+8x2+8x3’

detta “divergenza” di GG, abbiamo la funzione individuata da dw,.

Le proprieta del prodotto esterno e del differenziale esterno permettono di
dimostrare alcune formule in cui appaiono il gradiente, il rotore o la divergenza.
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Se f:U—>R, f:U—>R,F:U—-R3eG:U— R3 abbiamo ad esempio le
seguenti:

Esercizi risolti

1. Scrivere il prodotto esterno delle 1-forme differenziali in R3:
wi(x,y, 2) = (x+y)de+zzdy+zdz e wi(x,y,2) = (x—y)de+(v—z)dy+zdz .

Calcolare il prodotto vettoriale dei campi vettoriali associati.
Soluzione: Si ha

w1 Aws = ((z +y)de + zzdy + zdz) A ((x — y)dx + (x — 2)dy + zdz) =
=(x+y)(r—y)de Nde + (x +y)(x — 2)de Ndy + (x + y)zdz N dz
txz(z — y)dy A do + z2(x — 2)dy A dy + x2°dy A dz
+z(z —y)dz Adx + z(x — 2)dz A dy + 2°dz N dz
= (22> —2(x — 2))dy Ndz + (= (x+y)z + 2(z — y))dz N dx
+((z+y)(z — 2) —zz(x —y))dz A dy
= (22® — 22+ 2%)dy Ndz — 2yzdz N dx + (22 — x2 + 2y —yz — 222 + ayz)dr Ady.

Sia F(z,y, z) = (x+y, xz, 2) il campo vettoriale associato a w; e sia G(z,y, 2) =
(x —y,x — z, z) il campo vettoriale associato a w,. Allora

(FxG)(@,y,2) = (22" — z(x — 2), 2(x —y) — 2(x + y), (z +y)(x — 2) — 22(z —y))

2

= (22® —x2+ 2%, —2yz, (2* — w2 + 2y — Yz — 222 + 2Y2),

che ¢ uguale al campo vettoriale associato alla 2-forma wy A wy.

2. Calcolare il differenziale esterno della 1-forma w(z,y) = x?ydx + y3dy.
Soluzione: La 1-forma differenziale data ¢ di classe C'! quindi il suo differenziale
esterno ¢ ben definito ed ¢ la seguente 2-forma differenziale:

dw(x,y) = d(x*y) A dx + d(y®) A dy
= 2zydx A dx + 2%dy A dx + 3y*dy A dy
= —2%dx Ndy.



3. Calcolare il differenziale esterno della seguente 2-forma in R3:
w(z,y,2) = 2®ydy A dz + (v — 2)dz A dz + e™dx A dy .
Soluzione: la forma differenziale data ¢ di classe C! quindi il suo differenziale
esterno ¢ ben definito ed ¢ la seguente 3-forma differenziale
dw(z,y,2) = zy(2+ e™*)de Ndy N dz .

Una bella presentazione video di 3BluelBrown sull’interpretazione fisica degli
operatori rotore e divergenza si trova al link:
https://www.youtube.com/watch?v=rB83DpBJQsE

5 Forme differenziali chiuse ed esatte

Ci interessiamo ora al problema di trovare in quali casi una forma differenziale
data possa essere scritta come il differenziale esterno di una forma differenziale
da determinarsi. In questa sezione, supporremo M > 1.

Definizione. Una M -forma differenziale w si dice chiusa se dw = 0; si dice
esatta se esiste una (M — 1)-forma differenziale @ tale che d = w.

Ogni forma differenziale esatta € chiusa: se w = dw, allora dw = d(dw) = 0.
Il viceversa non sempre e vero.

Esempio. La 1-forma differenziale definita su R?\{(0,0)} da

w(zx,y) = dx d
@) =G gt m W
e chiusa, come facilmente si verifica: ponendo
F(x,y) = —"—, Fy(z,y) = ———,
1( 7y) $2+y2 2( y) .1'2+y2
per ogni (z,y) # (0,0), si ha
oF; R

ox (Iay) - a_y(xay)'

Supponiamo per assurdo che w sia esatta, cioe che esista una funzione
[ RA\{(0,0)} — R tale che FF = (Fy,Fy) = Vf. Consideriamo la curva
o : [0,27] — R? definita da o(t) = (cost,sint). Si ha o’(t) = (—sint,cost).
Calcoliamo il seguente integrale (vedremo nella prossima sezione che si tratta
dell'integrale di linea [ F -dl del campo di vettori F' = (Fy, F3) su o).

2m 27
/ F(o(t))-o'(t)dt = / (—sint,cost) - (—sint,cost) dt = 27 .
0 0

D’altra parte, essendo ¢(0) = o(27), si avrebbe:
2

/0 ' F(o(t))-o'(t)dt = [ V[(o(t))-o'(t)dt = f(o(2m)) — f(0(0)) =0,

0
in contraddizione con quanto sopra. Quindi w non puo essere esatta.
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La situazione descritta nell’esempio precedente non puo verificarsi se, ad
esempio, I'insieme U su cui e definita la forma differenziale ¢ un aperto stellato
rispetto ad un punto &, cioe contiene, per ogni suo punto x, tutto il segmento
che congiunge « a . Vale infatti il seguente teorema di Poincaré:

Teorema. Sia U un sottoinsieme aperto di RV stellato rispetto ad un punto
Z. Per 1 < M < N, una M-forma differenziale di classe C* definita su U ¢
esatta se e solo se essa ¢ chiusa.

Consideriamo alcuni corollari che si ottengono nel caso N = 3. Per sempli-
ficare la scrittura, supporremo senza perdita di generalita & = (0,0, 0).

Il caso M = 1. Un campo di vettori F = (Fy, Fy, F3), di classe C, definito su
un sottoinsieme aperto U di R3, determina una 1-forma differenziale

w(x) = Fi(x) dey + Fy(x) dey + F3(x) dxs .

Essa e chiusa se e solo se V x F' = 0. In questo caso, il campo di vettori si
dice irrotazionale. Diremo invece che il campo di vettori [’ ¢ conservativo
se esiste una funzione f : U — R tale che FF = Vf. In tal caso f e detta
potenziale scalare del campo F. !

Teorema. Se U é stellato rispetto all’origine, si ha che il campo di vettori
F : U — R3 & conservativo se e solo se esso ¢ irrotazionale.

Si puo dimostrare che in tal caso una funzione f : U — R tale che F' = V f
e data da:

1
flx) = / F(tx) - xdt.
0
Ogni altra funzione f : U — R tale che FF =V f si ottiene da f aggiungendo
una costante.

Il caso M = 2. Un campo di vettori F' = (Fy, Fy, F3), di classe C!, definito su
un sottoinsieme aperto U di R?, determina una 2-forma differenziale

w(x) = Fi(x) des A des + Fy(x) des A dzy + Fy(x) dey A dzy .

Essa e chiusa se e solo se V- F' = 0. In questo caso, il campo di vettori si dice
solenoidale. Si dice che F' ha un potenziale vettore se esiste un campo di
vettori V' = (Vq, Va, V) tale che F'=V x V.

Teorema. Se U é stellato rispetto all’origine, si ha che il campo di vettori
F : U — R? ha un potenziale vettore se e solo se esso & solenoidale.

Si puo dimostrare che in tal caso un campo di vettori V : U — R3? tale che
F =V xV eédato da

V(w) = /0 HF(te) x @) dt

Ogni altro campo di vettori V : U — R3 tale che F = V x V si ottiene da V
aggiungendo il gradiente di una qualsiasi funzione scalare.

'Tn meccanica spesso ¢ la funzione —f a chiamarsi “potenziale”.
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Il caso M = 3. Una funzione scalare f, di classe C*, definita su un sottoinsieme
aperto U di R3, determina una 3-forma differenziale

w(x) = f(x)dry A deg A das .
Essa ¢ sempre chiusa, essendo dw una 4-forma differenziale definita su un

sottoinsieme di R3.

Teorema. Se U e stellato rispetto all’origine, una funzione f : U — R é
sempre della forma f =V - W.

Si puo dimostrare che un campo di vettori W : U — R?® con questa

proprieta e dato da
1
W(x) = (/ 2 f(tx) dt> x.
0

Ogni altro campo di vettori W : U — R3 tale che F = V - W si ottiene da W
aggiungendo il rotore di un qualsiasi campo di vettori.

6 Integrale di una forma differenziale

Vogliamo ora definire la nozione di integrale di una M-forma differenziale su
una M-superficie. Supponiamo di avere una M-forma differenziale

w(m) = Z filn-il\/l <$) dajil /\ e /\ dxiM ’

1<ihi<-<tp <N

definita su un sottoinsieme U di RV contenente il supporto di una M-superficie
o:1—=RY conl<M<N.

Si ricordi che w(z) & determinata dal vettore (1

M) -dimensionale

F(x) = (fil...iM(w))1§i1<---<iM§N .

N

M) -dimensionale

Inoltre, per ogni w € I, abbiamo definito il vettore (

Z(“’) = (det O-E’il,u-»il\l)(u))1§i1<"'<i1\/1§N ’

Definizione. Diremo che la M-forma differenziale w é integrabile sulla M-
superficie 0 : [ — U se (F o o) - é integrabile su I. In tal caso, si pone

= [ Plotw) - Sw)du.

Ad esempio, w sara integrabile su ¢ qualora tutte le sue componenti siano
funzioni continue.
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Vediamo il significato della definizione data quando N = 3. Se M = 1,
o: [a,b] — R3 & una curva e w & una 1-forma differenziale:

w(x) = Fi(x) dey + Fy(x) dey + F3(x) dxs .

fo- f e s

Questa quantitd si chiama integrale di linea ? del campo di vettori F' =
(Fy, Fy, F3) lungo la curva o, e si indica con il simbolo

/F-dé.

Esempio. Calcoliamo l'integrale di linea del campo F(z,y,z) = (—y,z, 2?)
lungo la curva o : [0,27] — R? definita da o(t) = (cost,sint,t). Si ha:

Si ha:

2n 873
/F-dfz/ [(sint)2—|—(cost)2+t2]dt:27r+?.
o 0

Se M =2, 0: [a1,b1] X [az,by] — R3 ¢ una superficie e w ¢ una 2-forma
differenziale:

w(x) = Fi(x) des A des + Fy(x) deg A dzy + Fy(x) dey A dzy .

/UWZ/; /:IF(J(U,U))- (%(u,v) « %(u,v)) dudv

Questa quantita si chiama integrale di superficie o flusso ? del campo di
vettori F' = (F, Fy, F3) attraverso la superficie o, e si indica con il simbolo

/F-dS.

Esempio. Calcoliamo il flusso del campo F(x,vy, z) = (—y, z, 2?) attraverso la
superficie o : [0,1] x [0,1] — R?® definita da o(u,v) = (u? v,u + v). Si ha:

/F qs — / / 2(—2u)+(u—|—v)2(2u)]dudv—g.

E importante vedere come cambia Iintegrale di una forma differenziale w
su due M-superfici equivalenti. Ricordiamo che ¢ : I - RYN e 5 : J — RV
sono equivalenti se hanno lo stesso supporto ed esistono due insiemi aperti
A C I, B CJ, eun diffeomorfismo ¢ : A — B con le seguenti proprieta: gli
insiemi 7\ A e J\B sono trascurabili e, per ogni u € A, o(u) = &(p(u)).

Si trova:

2In meccanica si usa questo concetto, ad esempio, per definire il lavoro di una particella
che descrive una curva in un campo di forze.

3In fluidodinamica si usa questo concetto, ad esempio, per definire la quantita di fluido
che attraversa una superficie in un’unita di tempo.
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Diremo che o e ¢ hanno la stessa orientazione se det ¢'(u) > 0 per ogni
u € A; diremo che hanno orientazione opposta se det ¢'(u) < 0 per ogni
uc A

Esempi. Data una curva o : [a,b] — RY, una curva ad essa equivalente con
orientazione opposta ¢, ad esempio, 7 : [a,b] — RY definita da

5(t) =o(a+b—1).

Se o e regolare, un esempio interessante di curva equivalente con la stessa
orientazione si ottiene considerando la funzione

olt) = / 0" ()] i

Siccome ¢'(t) = ||o’(t)|] > 0 per ogni ¢ € ]a,b[, ponendo ¢; = (b), si ha che
¢ : a,b] — [0,11] & biietiva e la curva a1(s) = o(¢(s)) ¢ equivalente a o. Si
noti che, per ogni s €]0, [, si ha

1ot ()l = 1o" (™ () () (5)]]

a’(sfl(s))m“

o'(¢7(s))

m”:l'

Data una superficie o : [a;,b1] X [a2,bs] — R?, una superficie ad essa
equivalente con orientazione opposta &, ad esempio, & : [a;, b1] X [ag, by] — R3
definita da

7(u,v) = o(u,as + by —v),

oppure da
d(u,v) =o(a; + by — u,v).

Teorema. Siano o : I — RY e : J — RY due M-superfici equivalenti. Se
hanno la stessa orientazione, allora

Jo= 1=

se hanno orientazione opposta, allora

foeir

Dimostrazione. Abbiamo una M-forma differenziale del tipo

w(w) - Z fi1~--771\,1 (m) d'ril ARERA d‘riM :

1<i1<--<ipg <N

13



Sia ¢ : A — B, come nella definizione di M-superfici equivalenti, tale che
o = 0 o . Per il teorema di cambiamento di variabili nell’integrale, si ha:

/U w = / Fonoin (G (o)) det(3 0 9y (1) dus

1<21< iy <N

3 / For i (G(p(w))) det &5, o (o)) det o (u) du

1<ip<-<ipy <N

==+ Z /fn ZM detO‘E“ ,,,,, iM)(v) dv

1<i1 < <ipyy <N

:j:/w

con segno positivo se det ¢’ > 0, negativo se det ¢’ < 0. ]

Nota. In generale, se ¢ e ¢ sono equivalenti, non sempre si ha l'uguaglianza
| | w| =1 [, w|- Non & detto infatti che esse abbiano la stessa orientazione od
orientazione opposta.

Ad esempio, se consideriamo le due superfici o, : [1,2] x [0,27] — R?
definite da

o(u,v) =

3 3 v 3 3 v\ . 3\ . v
—+(u—=]cos=)cosv,| =+ |(u—=]cos= |sinv, |u—=]sin= |,
2 2 2 2 2 2 2 2

_ T

a(u,v) :0<u,v—|—§>,

si puo vedere che sono entrambe parametrizzazioni dello stesso insieme (un
nastro di Mobius) e pertanto sono equivalenti (per esercizio si scriva esplicita-
mente un diffeomorfismo ¢ : A — B con le proprieta della definizione). D’al-
tra parte, se consideriamo la 2-forma differenziale w(xy, e, z3) = dry A dzs,
determinata dal campo di vettori costante (0,0, 1), facendo i conti si ottiene

/Uw:(), /&w:—3\/§.

Consideriamo ora il caso importante in cui M = N.

Teorema. Sia M = N;seo: 1 — RY ¢ regolare con det Jo(u) > 0 per ogni
u € [ ew e della forma

w(x) = f(x)dey A+ Ndzy,
allora [ w= [ f. Se inoltre o & iniettiva su I, allora [ w= fU(I) f.

Dimostrazione. Essendo det o’ > 0, si ha

/ /f ) det(o’(u)) du
- [ fotw) detto ))!dU=/U(I)f-

14



Se inoltre o & iniettiva su I, facendo uso del teorema del diffeomorfismo locale,
si vede che o induce un diffeomorfismo tra I e o(I). Essendo trascurabili sia la
frontiera di I che la sua I'immagine attraverso ’applicazione o, tenendo conto
del teorema di cambiamento di variabili abbiamo che

/ /f ) det(o” () du
- [ s(otw) et ))!dU—/U(f)f—/UU)f,

come volevasi dimostrare. ]

Se o ¢ la funzione identita, si ha che o(I) = I e al posto di [ w si usera
scrivere [, w

7 Incollamenti: i1l bordo orientato di un ret-

tangolo
Supponiamo che oy : Iy — RN ..., 0, : I, — R siano delle M-superfici.
Chiamiamo “incollamento” di oy, ..., 0, la n-upla

(01,...,00).

Si tratta di un insieme i cui elementi potrebbero non essere tutti distinti tra
loro: potrebbe essere che o; = o; per alcuni indici ¢ # j.

Definiamo ora l'integrale di una M-forma differenziale w sull’incollamento
delle suddette M-superfici ponendo

(01y-.y0n) o1 on

Supponiamo ora che I sia un rettangolo in RM*! con M > 1:

I'=lay,b1] x -+ X a1, bga] -

Denotiamo con I}, il rettangolo di R ottenuto da I sopprimendo la k-esima
componente:

I, = [alabl] X X [ak—l,bk—l] X [ak+1,bk+1] X X [CLM+1,bM+1]-
Consideriamo, per ogni k, le M-superfici o), B : I;, = RM*! definite da
’ p ’ p ko Mk
+ ~ _
ap (Upy ooy Ugey oy Upggr) = (U, ooy Ulm1y Gy Wk 1y - -+ UD+1) 5
+ ~ _
ﬁk (ul, e, Uk, -'7UM+1) = (Uh ey Uk—1, bk, Uk+1y - - - 7UM+1) s

dove il simbolo ~ sta ad indicare la soppressione della variabile sottostante.
Consideriamo inoltre delle M-superfici oy, 8, : I, — RM™! equivalenti a a;
e B, rispettivamente, con orientazione opposta. (Stiamo qui considerando la
situazione in cui N = M + 1.)

15



Definizione. Chiamiamo bordo orientato del rettangolo I un incollamento
delle seguenti M -superfici:

(a) a;, e B se k ¢ dispari,

(b) o e B3, se k é pari,
conk=1,...,M+ 1.

Se w ¢ una M-forma differenziale definita su un sottoinsieme U di RM+!
contenente I'immagine di 01, avremo quindi:

M+1 M+1
w= (—1)"”/ w4+ (—1)k_1/ w
/al ; of ; B
M+1
= (1)1 (/ w— w)
+ +
k=1 k g

oy :[ag, bo] = R?*, v (ay,ag + by —v)
i ag, by] = R, v (b, v)

of [a1,b1] = R* | uws (u,ay)

By :ar,bi] = R?, wws (ag + by —u,by).

Si puo visualizzare il bordo orientato

oI = (ay, B, a3, By)

come incollamento dei lati del rettangolo I orientati in modo che il perimetro
sia percorso in senso antiorario.

A -
b, B2 -
By"
(04 _' A
1
a, -
ot
a, by
Se M = 2, abbiamo, ad esempio:
oy :[ag, bo] X [as, bs] = R®, (v,w) = (ar,as + by — v, w)
Bir : [a27b2] X [a'3>b3] — Rs ) (an) = (bl,U,UJ)
of a1, bi] x [as, bs] = R, (u,w) — (u,as, w)
By :lar, b1] x [as, bs] = R® | (u,w) = (u, by, az + b3 — w)
az :lay, by X [ag, bo] = R® | (u,v) = (a1 + b1 — u,v,as)
6;_ : [alabl] X [a'27b2] - RS ) (U,’U) = (U/,’U,bg) :

16



In questo caso, si puo visualizzare il bordo orientato
— (= At At A= A At
oI = (ay, 87,035,585, a3, 55)

come incollamento delle sei facce del parallelepipedo I, tutte orientate in modo
tale che il vettore normale sia sempre rivolto verso 1’esterno.

"y

Bs*

+
O

Y

By~

8 La formula di Gauss

In questa sezione, I sara un rettangolo di RY, con N > 2 (quindi, rispetto alla
sezione precedente, considereremo il caso N = M +1). Nel teorema che segue,
si ottiene 'elegante formula di Gauss.

Teorema. Se w ¢ una (N — 1)-forma differenziale di classe C* definita su un
aperto contenente un rettangolo I di RY, si ha:

/dw—/ w.
I aI

Dimostrazione. Possiamo scrivere w nella forma

N
w(w):ZFj(m)dxl/\---/\d/x\j/\.../\de'

Jj=1
Allora

F —
_J(:I:)d.rm/\dac]/\---/\da:j/\---/\de

j ¥

5

&

[
o
] =
|

N
= Z(—Uﬂ‘—laﬁ(x) dry A--- Adzy .
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Essendo le derivate parziali delle F; continue, esse sono integrabili sull’inter-
vallo I, e possiamo usare la formula di riduzione di Fubini:

N
OF;
/Idw:Z(— > —(x)dx, ... dxy
=1 J

N b,
. i OF. —
E (—1)Jl/< %(xl,...,x]\;)d%) dry...dz;...dey
aj J

j=1 I

N

E / (xla"'>wjflabj>mj+17"'7xN)_

=1 j

<.

—F}‘($1, cey L1, Qg g1y - e ,.’L’N)} d.fL'l c. dl'J .. dCEN y
per il teorema fondamentale. D’altra parte,

o=z [z o

k

Si ha:
N
/ :Z/ Fidxy A -- /\d:z:] - ANdry
N —_—
—Z/ (Fjoaj) det( Oék)(l,__j-_,N)dl’l---dwk---de
:/ Fi(xy, ... xp 1,ak,xk+1,...,xN)dxl...d/x\k...de,

essendo =+
0 se ] k ’
det(ak)(l ,,,,, FoN) { 1 sej=k.

Procedendo similmente per §;, alla fine si ottiene:

/W_E / Fk(iﬂh---7$k—1,bk,$k+1a--->$N)—
ol

k=1

—Fi(xy, .o T, gy Tpg1,y - - xn)] day o ody Lo day

e la dimostrazione e completa. [ ]

9 Bordo orientato di una M-superficie

In questa sezione, I sard un rettangolo di RM*t e ¢ : I — RY una (M +
1)-superficie.

18



Definizione. Se 1 < M < N — 1, chiameremo bordo orientato di o la
funzione do = o o OI, che risulta essere un incollamento delle seguenti M-
superfici:

(a) coa, ecof sek ¢ dispari;
b)coajl eoo B, sek é pari,
k k
conk=1,...,M+ 1.

Data una M-forma differenziale w il cui dominio contiene il supporto di do,
avremo quindi

M+1 M+1
/w=z<—1'f/ DYy
do =1 aoak aoﬁk

M+

(L)

Nota. E utile estendere la scrittura [, w nel caso in cui o : [a,b] — RY sia
una curva, con N > 1, e w = f : U — R una O-forma differenziale; in questo
caso, si pone:

/a w=f(o(b)) - flo(a)).

Esempi. Come illustrazione, consideriamo come al solito il caso N = 3.
Cominciamo con tre esempi di bordo orientato di superfici.

1. Sia o : [r, R] x [0,27] — R?, con 0 < r < R, data da
o(u,v) = (ucosv,usinv,0).

Il suo supporto ¢ un cerchio se » = 0, una corona circolare se r > 0. Il bordo
orientato

e dato dall’incollamento delle seguenti quattro curve:

ogoaj(v)=(rcosv,—rsinv,0),
oo (v) = (Rcosv, Rsinv,0),
ooay(u)=(u,0,0),
gofy(u)=(r+R—u,0,0).

La prima curva ha come supporto una circonferenza di raggio r, che degenera
nell’origine nel caso in cui 7 = 0. La seconda ha come supporto una circon-
ferenza di raggio R. Si noti pero che il verso di percorrenza di queste due
circonferenze e opposto. Le ultime due curve sono equivalenti con orientazioni
opposte.
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—
_—

v

Sia ora dato, per esempio, il campo di vettori F(x,y, z) = (—y, z, zye?). Si
ha:

/F-dﬁz F~d€+/ F-dl
do ooa; Uo,Bl+

2 27
= / [—r?sin® v — r? cos® v] dv + / [R*sin® v + R? cos® v] dv
0 0
=21(R* —1?).

2. Consideriamo la superficie o : [r, R] x [0,27] — R3, con 0 < r < R, definita

da
r+ R r+ R v
a(u,v)—(( 5 +<u— 5 )cos<§>)cosv,
T+R+ u—r—i_R cos(g> sin v
2 2 2 ’

il cui supporto ¢ un nastro di Mobius. In questo caso, il bordo orientato ¢ dato
dall’incollamento di:

aoaf(v):((r—ngLRQ_rcos(g))cosv,
—(T—;R—FR;Tcos(g))sinv,
it (3).
aoﬁf(v):((r—;R—l—R;T(zos(g))cosv,
r+R R-—r v .
( 5 + 5 cos<§>)smv,
n(3)).
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74

Figura 1: Il supporto di o o oy (linea rossa), o o 8; (linea verde), o o af e

oo Py (linea nera)

Si noti che in questo caso le ultime due curve sono identiche.

3. Consideriamo la superficie o : [0, 71] x [0,27] — R? definita da
o(¢,0) = (Rsin¢cosf, Rsin ¢sinf, Rcos ¢),

il cui supporto ¢ la sfera di raggio R > 0 centrata nell’origine. In questo caso,
il bordo orientato ¢ dato dall’incollamento di:

goay(0)=(0,0,R),

oo B (0) =(0,0,—R),

ooay(¢) = (Rsing,0, Rcos¢),
oo By (¢) = (Rsing,0,—Rcos o).

Si noti che le prime due curve sono degenerate in un punto, mentre le ultime
due sono equivalenti con orientazioni opposte. Quindi, qualsiasi sia il campo
di vettori F), si avra faa F-dl =0.
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Vediamo ora un esempio di bordo orientato di un volume in R3. Sia o :
[0, R] x [0, 7] x [0,27] — R3 il volume definito da

o(p,¢,0) = (psinpcos b, psinpsinb, pcos @),

il cui supporto e la palla, centrata nell’origine, di raggio R > 0. Il bordo
orientato

do=(coaj,00f,00a;,008;,00a;3,0005)

e dato dall’incollamento delle seguenti sei superfici:

oy (,0) = (0,0,0),

o0 B (¢,0) = (Rsin¢cosf, Rsin¢psind, Rcos ),
g oa;(p,0) =(0,0,p),

oo By (p,0)=1(0,0,-p),

goaz(p,¢) = ((R—p)sing,0,(R — p)cose),
oo By (p,¢) = (psing,0, pcos ).

Si noti che la prima superficie ¢ degenerata in un punto (I’origine), la seconda
ha come supporto la sfera intera, la terza e la quarta sono degenerate in due
curve mentre le rimanenti due sono equivalenti con orientazioni opposte. In
questo esempio, quindi, dato un campo di vettori F| si avra sempre

/F-dS:/ F-ds.
o UoﬁiF

10 La formula di Stokes—Cartan

Enunciamo la seguente generalizzazione del teorema di Gauss, in cui si ottiene
I'importante formula di Stokes—Cartan.

Teorema. Sia() < M < N —1. Se w é una M-forma differenziale di classe C"*
su un aperto U di RN e o : I — RY una (M + 1)-superficie il cui supporto ¢

contenuto in U, si ha:
/dw = / w.

Si noti che il caso M = 0, N =1 e o(u) = u ¢ una versione del teorema
fondamentale, anche se qui si richiede che la derivata di w sia continua.

Consideriamo alcuni corollari.
Il caso M = 0. Consideriamo una 0-forma differenziale f : U — R e otteniamo

il seguente
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Teorema. Sia w = f : U — R una funzione scalare di classe C' e o : [a,b] —
RY una curva con supporto contenuto in U. Allora:

/Vfwwszw»—fwm».

Dimostrazione. Consideriamo la funzione G : [a,b] — R definita da G(t) =
f(o(t)). Essa ¢ di classe C, e per il teorema fondamentale si ha

/b G/(8)dt = G(b) — G(a).

Siccome G'(t) = V f(o(t)) - o’(t), ne segue la formula cercata. u

Nota. L’integrale di linea del gradiente di una funzione f non dipende dalla
curva scelta, ma soltanto dal valore della funzione nei due estremi o(b) e o(a).

Esempio. Siano dati il campo di vettori in R3

Flend) = (o / )

[1.2_|_y2+z2]3/2’ [$2+y2+22]3/2’ [x2+y2+22]3/2

e la curva o : [0, 47r] — R? definita da o(t) = (cost, sint, t). Vogliamo calcolare
I'integrale di linea fa F - dl. Osserviamo che F = V f, con

1

Va2 2+ 22

f(x7y7 Z) -

e quindi:

/ Fdl = f(o(4m)) — f(0(0) = ﬁ -1

Il caso M =1, N = 3. Consideriamo una 1-forma differenziale

(,L)(J,‘) = F1<CB) d[El + Fg(w) dlEQ + Fg(w) de’3

e otteniamo la formula di Kelvin—Stokes.

Teorema. Sia F': U — R® un campo di vettori di classe C' e o : a1, by] x
[as, by] — R3 una superficie con supporto contenuto in U. Si ha:

/VxF-dS:/ F-drl.

A parole. Il flusso del rotore del campo F' attraverso la superficie o coincide
con l'integrale di linea di F' lungo il bordo di o.
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Dimostrazione. Supporremo per semplicita che o sia di classe C?. Posto
I = [ay,b1] X [ag, bs], definiamo la seguente 1-forma differenziale in R?:

do

ou

Iniziamo a valutare il suo integrale su o :

Jo (u,v) dv.

w(u,v) = F(o(u,v)) - v

(u,v) du+ F(o(u,v))

Oo

b2
/(ZJ_/ F(o(ay,az+by —v)) - (_ %(ah@""b?_w)dv

[ rea

Si verificano poi le analoghe uguaglianze per l'integrale su 8;, af e 3, per

cul si ha che
/@:/Fdﬂ
oI oo

Con un po’ di conti, si trova:

do(u,v) =
d do 0 o

{au (F(a(u,v)) 5y (W U)) = 3 (F(a(u,v)) : au(u,v))] du A dv

= 7 x Pl v) - | () x 2 (u,v) ) dund

= o(u,v Fy (W 0) X 5 (u,0) | dundv,
per cui

/dfu:/VxF-dS.
I o

La formula di Gauss applicata a @ permette quindi di concludere. n

Esempio. Sia F(z,y,2) = (—y,2,0) e v : [0,27] — R? la curva definita
da v(t) = (Rcost, Rsint,0); vogliamo calcolare l'integrale di linea va - de.
Abbiamo gia visto come calcolare questo integrale facendo uso diretto della
definizione. Procediamo ora in un altro modo: definiamo la superficie o :
[0, R] x [0,27] — R3 data da o(p,0) = (pcosf,psinf,0). Osserviamo che
v = oo B3, per cui si ha:

/F-df:/ F-dEZ/F-cM:/VXF-dS.
v ooBf dc o

Osserviamo che V X F(z,y,z) = (0,0,2) e

Jo Oo

a—p(p, ) x %(P; 0) =(0,0,p).

Ne segue che
R 27
/F-déz/ / (0,0,2) - (0,0,p)d0 dp = 2 R? .
o' 0 0
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Il caso M =2, N = 3. Consideriamo una 2-forma differenziale
w(x) = Fi(x) des A des + Fy(x) des A dzy + F(x) dey A dzy

e otteniamo la formula di Gauss—Ostrogradski.

Teorema. Sia F': U — R? un campo di vettori di classe C* e supponiamo
che o : I = [a1,b] x [ag,bs] X [as,b3] — R® sia una 3-superficie (ossia un
volume) con supporto contenuto in U. Si ha:

o do

Se inoltre o ¢ regolare e iniettiva su f, con det Jo(u) > 0 per ogni u € ]O,

allora
/ V- -F= / F-ds.
o(I) do

In termini intuitivi. L’integrale della divergenza del campo F' sull’insieme
V = o(I) coincide con il flusso di F' uscente da V.

Dimostrazione. Supporremo per semplicita che o sia di classe C2. Conside-
riamo la seguente 2-forma differenziale w definita su I:

() = Flotw) - (5w % 57 (w)) du A dus +
+F(o(w)) - (g;(u) x g;m)) dus A duy +
+F(o(w) (g; w) x g;(u)) dus A dus

Considerata la superficie 8;", si ha:

ba b3 o o
/6‘?— w = /(L2 /a3 F(b1,U27U3) . (a;;(thQ,Ug) X 8;)(b1,U2,U3)> dUQ dU3

:/ F.ds.
B

Calcolando analogamente gli integrali sulle altre cinque superfici che compon-

gono 01, si conclude che
/ G / F.ds.
oI o

Facendo i conti, con un po’ di pazienza si ha:
- 0 do do
datu) = | o (Flotu) - (5w x 57 w)) ) +
0 do Oo
tae (Flotw) (52w x 57w ) ) +

b (Flotw)- (7w x 5w )| dor A dos n

8U3
=V F(o(u))deto'(u) duy A dus A dus .
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Quindi, si ha:

/dw_/v ) det o’ (w) du.

D’altra parte, siccome o induce un diffeomorfismo tra I e 0’(]0) con det o’ > 0,
per il teorema di cambiamento di variabili

/v w) det o’ (u du—/ V. F(z)ds.

La formula di Gauss applicata a @ permette quindi di concludere. ]
Esempio. Si voglia calcolare il flusso del campo di vettori
F(z,y,2) = ([2* +y* + 2w, [2° + ° + 2y, [2° + 7 + 27)2)
attraverso una superficie sferica parametrizzata da n : [0, 7] x [0, 27] — R? :
n(¢p,0) = (Rsin¢cosf, Rsin ¢sinf, Rcos @) .

Ci ricordiamo che n = oo 3, dove o : [ = [0, R] x [0,7] x [0,27] — R3 & il
volume dato da

o(p,¢,0) = (psinpcos b, psinpsinb, pcos @) .

Abbiamo quindi:

/F-dS:/F-dS: V.F.
n oo o(l)

Essendo V - F(x,y, z) = 5(z* + y* + 2?), passando a coordinate sferiche si ha:

27 s R
V- -F= / / / (5p*)(p*sin ¢) dpde df = 47 R .
o(I) o Jo Jo

11 Interpretazione fisica del rotore e della di-
vergenza

Il rotore. La formula di Kelvin—Stokes ci permette di dare un’interpretazione
del rotore di un campo di vettori F' in R®. Supponiamo dapprima che V x F
sia costante. Se ne conosciamo la direzione, possiamo prendere un piano ad
esso ortogonale, e su questo piano un cerchio di raggio 7 > 0 (e quindi di area
7r?), che possiamo facilmente parametrizzare, in coordinate polari, con una
superficie o, : I — R3. Allora

/VxF-dS=i7rr2||V><F||.
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Scegliamo ora 'orientazione per la parametrizzazione o, in modo che il versore
normale v, abbia la stessa direzione di V x F'. Dalla formula di Kelvin-Stokes
troviamo quindi la lunghezza del rotore:

1
||V><F||:—2/ Fed.
wr oy

Nel caso in cui V x F' dovesse non essere costante, fissiamo un punto x del
dominio e procediamo come sopra, prendendo il cerchio parametrizzato da o,
centrato in @ di raggio r. Per continuita, se » > 0 ¢ molto piccolo, possiamo
supporre che V x F' sia “quasi constante” su questo cerchio. Piu precisamente,
avremo che

1
|V x F (x)| = lim —2/ F.de.
ooy

r—0t Tr

Si vede da questa espressione che il rotore misura il contributo rotativo del
campo F' lungo la circonferenza do,. Da qui il nome “rotore”.

Se non dovessimo conoscere a priori la direzione di V x F' (x), la si puo
determinare nel modo seguente: per ogni piano passante per « si procede come
sopra e si calcola il lim,_,q+ # f o0, F dl. Tra tutte queste quantita, ottenute
scegliendo i piani in tutti i modi possibili, si determina quella piu grande. Il
piano che realizza questa quantita massima sara quello ortogonale a V x F' (x),

e il versore normale individuato da o, avra la stessa direzione di V x F' (x).

La divergenza. La formula di Gauss—Ostrogradski ci puo dare un’interpreta-
zione della divergenza di un campo di vettori F' in R3. Supponiamo dapprima
che V - I sia costante. Consideriamo una palla chiusa B,, di raggio r > 0 (e
quindi di volume %mﬁ), che possiamo facilmente parametrizzare, in coordina-
te sferiche, con una 3-superficie o, : I — R3, avente det Jo,(u) > 0 per ogni
we . Allora
V-F:Z—lwr?’V-F.
B, 3

Dalla formula di Gauss-Ostrogradski troviamo quindi che

1
V-F = 3/ F-dS.
§7T7” o

Nel caso in cui V - F' dovesse non essere costante, fissiamo un punto @ del
dominio e procediamo come sopra, prendendo la palla B, = B(x,7), centrata
in « di raggio r, parametrizzata da o,.. Per continuita, se » > 0 ¢ molto
piccolo, possiamo supporre che V - F' sia “quasi constante” su questa palla.
Piu precisamente, avremo che

V- F(x)= lim 413/ F-dl.

r—0t 571'7“ Ao

Da questa formula si vede che la divergenza ci fornisce una misura del flusso
per unita di volume del campo F' attraverso la superficie sferica do,.. Questo
sara positivo se il campo fluisce verso I'esterno, negativo se verso l'interno. Da
qui il nome “divergenza”.
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12 Risultati analoghi in R?

Supponiamo che U sia un sottoinsieme di R2. Come corollario del teorema di
Stokes-Cartan, prendendo M = 1, N = 2, otteniamo la formula di Gauss—
Green.

Teorema. Sia F = (I}, F) : U — R? un campo di vettori di classe C! e
supponiamo che o : I = [ay, b1] X [ag, bs] — R? sia una superficie con supporto
contenuto in U. Si ha:

p 83:1 8%2 9o

Se inoltre o é regolare e iniettiva su I, con det Jo(u) > 0 per ogni u € I,

allora o oF
LB Lrv
o(I) 81‘1 8372 9o

Dimostrazione. Supporremo per semplicita che o sia di classe C?. Similmen-
te a quanto fatto nella dimostrazione del teorema di Kelvin—Stokes, conside-
riamo la forma differenziale ausiliaria @ definita su I da

o(u,v) = F(o(u,v)) - Jo (u,v) du + F(o(u,v)) - (;Z(m v) dv

du

/@:/ Fde.
ol o

Se o ¢ di classe C?, allora @ ¢ di classe O e, facendo i conti, si trova

datuo) = 5 (Flotuo) - o)) -

aav (F(o(u, v)) - gZ(u, v))} du A dv

e verifichiamo che

= (a&(a(u, v)) — @(O(U, v))) det o' (u,v) du A dv .
Quindi,

o 8F2 8Fl /
/dw / (axl u, v a@(a(u,v))) det o' (u,v) dudv,

e siccome o induce un diffeomorfismo tra I e o(I) con det ¢’ > 0, per il teorema
di cambiamento di variabili

foo [ (5 50)
dis = ofy _ 9t
I o) \OT1 O3

La formula di Gauss applicata a @ permette quindi di concludere. [ ]
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Esempio. Consideriamo la superficie o : I = [0, 1] x [0,27] — R? definita da
o(p,0) = (Apcosf, Bpsinf), il cui supporto € una superficie ellittica avente
semiassi di lunghezza A > 0 e B > 0. Si prenda il campo di vettori F(z,y) =

(—y,x). Essendo
oF,

ox

e (come nel caso del cerchio)

/F-dﬁz/ F-dt,
do ooﬁfr

la formula di Gauss-Green ci da:

0F,

($ay) - 8_y(x’y) =2

2m
/ 2dxdy = / (—=Bsinf, Acos®) - (—Asinf, Bcosf)df = 2r AB.
o(I) 0

Se ne ricava l'area della superficie ellittica: p(o(l)) = 71AB.

13 Possibili estensioni della teoria

Quanto visto finora puo essere esteso alla trattazione di insiemi che non siano
direttamente parametrizzabili. Ad esempio, un insieme come in figura puo
essere trattato suddividendolo in parti piu piccole che siano separatamente
parametrizzabili, e considerando I'incollamento di tali parametrizzazioni.

Bisogna pero fare attenzione che le orientazioni scelte permettano di annullare
le parti parassiti interne che si vengono cosi a creare. La suddivisione della
figura, ad esempio, mostra che i segmenti interni sono stati parametrizzati in
modo tale che il loro incollamento non dara un contributo effettivo all’integrale,
in quanto le parametrizzazioni sono a due a due equivalenti con orientazione
opposta. Una trattazione generale diventa pero piuttosto delicata e non verra
affrontata qui.

Un altro modo di affrontare il problema generale potrebbe essere quello di
considerare delle “parametrizzazioni locali” di un insieme. Si ¢ cosl portati a
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studiare le cosiddette “varieta differenziabili” e bisogna definire cosa si intende
per integrale di una forma differenziale su una varieta di questo tipo. Anche
qui ci si trova a dover considerare il problema dell’orientazione, sia della va-
rieta differenziabile che del suo bordo. La questione e piuttosto complicata e
preferisco non approfondirla in questo corso.

Per ognuna delle sopra citate estensioni della teoria c’e il relativo Teorema
di Stokes-Cartan, con le sue conseguenze in dimensione 2 e 3, del tutto analoghe
a quelle che abbiamo gia visto.
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