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Formler i elektromagnetisme:
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Maxwells likninger:
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Potensialer i elektrodynamikken:
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Konstanter:

µ0 = 4⇡ · 10�7 H/m
✏0 = 1/(µ0c

2
0) ⇡ 8.854 · 10�12 F/m

Lyshastighet i vakuum: c0 = 1/
p
µ0✏0 = 299792458 m/s ⇡ 3.0 · 108 m/s

Lyshastighet i et medium: c = 1/
p
µ✏

Elementærladningen: e = 1.6 · 10�19 C
Elektronets hvilemasse: m

e

= 9.11 · 10�31 kg
Standard tyngdeakselerasjon: g = 9.80665 m/s2

Gravitasjonskonstant: � = 6.673 · 10�11 N ·m2
/kg2.
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Differensielle vektoridentiteter:
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