Clase 18 - martes 02/11/2021

La clase pasada vimos:
- Dos e jemplos breves de H con dos espines
- Suma de momentos angulares: motivacion del método general

- Caso general J1+J5 --- Planteo

- Caso general J1+J5 --- Solucion
- Coeficientes Clebsch-Gordan

En esta clase veremos:
- E jemplo: suma de momentos angulares L y S
- Operador de traslacion
- Repaso: conservacion y simetria en mecanica clasica
- Simetrias en mecanica cuantica
- Operador paridad



Caso general J1+J2

Autoestados comunes del C.C.0.C. {JZ, Ji., J3, Jo.}
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Hay otra opcion de C.C.O.C. conveniente: {JZ, JZ, J*, J,}
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E jemplo: sumade L y S



E jemplo: sumadelL yS
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E jemplo: sumade Ly S

Ejemplo ¢ =1 :
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E jemplo: sumade Ly S

Querriamos expresar los estados |/, s, j, m) en términos de |¢,my; s, myg)
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E jemplo: sumadelL yS




Operador de traslacion
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Operador de traslacion
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La traslacion infinitesimal acta como:

MAE) 1y = | gD

Desplaza a la orTiodite ¥ S ——b o6k &
44 Fundamental Concepts
Sakurai
Translation

We now introduce the very important concept of translation, or
spatial displacement. Suppose we start with a state that is well localized
around x'. Let us consider an operation that changes this state into another
well-localized state, this time around x'+ dx’ with everything else (for
example, the spin direction) unchanged. Such an operation is defined to be
an infinitesimal translation by dx’, and the operator that does the job is
denoted by J(dx’):

T(dx)x) = +dx"), (1.6.12)
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Operador de traslacion
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Operador de traslacion

Definicion:

HC\‘I favisSals\ata¥as #f‘&‘&.\&ﬂ c_-fulﬁ vy LMy %iffte_ma S.a.

<%\Htkﬂ\; = <Y IRy >

;-CUC:‘:-\ 25 ]D\ ]lfi:f CLE CONSEINCRAOT m‘.:-GCA-C‘AOiCL?

Cc.mﬁm;;mw:ﬁ el E}Pﬁrnr'u:x‘ TLE'_) -
Como Tle=0)= A1

y o Paﬂc&»@ms o A acden

IEY) = M4 6

=T T 0 I m | ﬂ{hﬁ(ﬂﬂof’ ' 'meélD‘C‘ia:-'ﬁES' (h?rm”tﬂ:)

13



Operador de traslacion
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Operador de traslacion
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Breve repaso de conservacion
y simetria en mecanica clasica
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Conservacion y simetria en mecanica clasica

Simelrias en 11{’5\(?5\ cldlsica
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Conservacion Y simetria en mecanica clasica
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Conservacion Y simetria en mecanica clasica
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Simetrias y conservacion en mecanica cuantica
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Simetrias en mecanica cuantica
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Simetrias en mecanica cuantica
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Simetrias en mecanica cuantica

Otro e jemplo:
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Simetrias en mecanica cuantica

Otra forma de ver la conservacion de G:

m—

Supongamos que .'i G R '} = O
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Sean los autoestados de G: Glg) = ¢g|g)

Supongamos para el estado inicial: |1(tg)) = |g)

La evolucién estd dada por: [¢(t)) = U(t,t0)|g)
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Simetrias en mecanica cuantica

Entonces:

Gly(t)) = GU(t to)lg) = Ult, to) Glg) = gU(t, to)|g) = glw(t))

Conclusion:

|¢(t)> permanece como autoestado de G con el mismo autovalor.
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Simetrias en mecanica cuantica
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Simetrias en mecanica cuantica
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Simetrias en mecanica cuantica
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Simetrias en mecanica cuantica
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Operador paridad
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Operador paridad
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Operador paridad
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Operador paridad
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Operador paridad

Pl z}eﬂ e Eda ot e
1 T N T | ™1
|

| F-I!*.—:Jsl:enla-manfre--:- — : — —

— - e SN S— T

e — =y AR P —

TT‘CTQ!G.CLDH + pacidedl | — | .Pa.ﬂdcuds._a ﬂitu; lac o

= T =) =|

| |
| I 50
|

4
Lo ]
T2
r""._:"""-\
e
1|
|
-
RV
==
o
1
1

L ‘ | u B {1 S ,LJ .
| |
1 1 | | | | — -lt‘ ;'___ { [T ] [ Ll | 1 | ! ! 1 ! | ! ";.v""
| | DO P A ) I = +D | | D les |imief To.mb;f,n
R | WAl |



Operador paridad
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Resumen de la Clase 18

En esta clase vimos:

- E jemplo: suma de momentos angulares L y S

- Operador de traslacion

- Repaso: conservacion y simetria en mecanica clasica
- Simetrias en mecanica cuantica

- Operador paridad
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