x = r sin θ cos φ (21) y = r sin θ sin φ (22) z = r cos θ (23)

∇2Φ = 1 r ∂r(r2∂rΦ) + 1 r2 sin θ

∂θ(sin θ∂θΦ) + 1 r2 sin2 θ

∂2φΦ (24)

Φ(r, θ, φ) = T (θ)L(φ)R(r) (25)

R(r) =rlr−(l+1 (26) L(φ) =eimφe−imφ (27)