nigl= X = r Cos[t];
y = r Sin[t];
T={x,y, 2}
out[10]=
{r Cos[t], r Sin[t], z}

inf111= Jac = D[T, {{r, t, z}}]
MatrixForm[Jac]
Det[Jac]
Simplify[%]
out[11]=
{{Cos[t], -r Singt], O}, {S'in[t], r Cos[t], 0}, @, 0, 1}}

out[12]//MatrixForm=
Cos[t] -r Sin[t] ©
Sin[t] r Cos[t] 0
0 0 1

Out[13]=

r Cos[t]? + r Sin[t)?

Out[14]=



