
In[50]:= x = rho Sin[phi] Cos[theta];

y = rho Sin[phi] Sin[theta];

z = rho Cos[phi];

T = {x, y, z}

Out[53]=

rho Cos[theta] Sin[phi], rho Sin[phi] Sin[theta], rho Cos[phi]

In[66]:= Jac = DT, rho, phi, theta

MatrixForm[Jac]

Det[Jac]

Simplify[%]

Out[66]=

Cos[theta] Sin[phi], rho Cos[phi] Cos[theta], -rho Sin[phi] Sin[theta],

Sin[phi] Sin[theta], rho Cos[phi] Sin[theta], rho Cos[theta] Sin[phi], Cos[phi], -rho Sin[phi], 0

Out[67]//MatrixForm=

Cos[theta] Sin[phi] rho Cos[phi] Cos[theta] -rho Sin[phi] Sin[theta]

Sin[phi] Sin[theta] rho Cos[phi] Sin[theta] rho Cos[theta] Sin[phi]

Cos[phi] -rho Sin[phi] 0

Out[68]=

rho2 Cos[phi]2 Cos[theta]2 Sin[phi] + rho2 Cos[theta]2 Sin[phi]3 +

rho2 Cos[phi]2 Sin[phi] Sin[theta]2 + rho2 Sin[phi]3 Sin[theta]2

Out[69]=

rho2 Sin[phi]


