
 

Osservabili variabilidinamiche

In meccanica classica se conosco lo statodel sistema pit
posso predire con certezza il risultato di una misura

di un osservabile f p p
In meccanica quantistica noto lo stato del sistema sipuò

predire solo la probabilità di misurare un certo valore per
l'osservabile

Date una variabile dinamica osservabile essa deve

essere descritta in MQ da un oggetto matematico che

includa sia i possibili risultati di una misura di tale
osservabile autovalori sia gli stati corrispondenti ai
singoli risultati autostati cioè glistati in cuiho
prob 1 di ri misurare il risultato corrispondente

Stati vettori in te

Osservabili e OPERATORI in tl
autoaggiunti
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Data mi osservabile A op antey in L'CLR

il suo valor medio è

pi
a P sono

operatori
A y Y À 4 autoaggiunti

Osservabile classico è una fama di pt 5
mi f x p
Domanda in meccanica quant f f K P

Sì ma con attenzione

è l'asse è flap xp l'operatore

associato è IP o PI
ambiguità nell'associare un operatore

a una variabile dinamica classica

Il problema è che K e P non commutano
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In 3d 4 x E L'AR Tlp hey d'xè Yee

Abbiamo tre operatori per letrecoordinate Hye E F IIII
IUCN E YLE Fi PI ità I 41

È 4 x IKEY Ii I O PIPI

Analogie con le Parentesi di Poisson Xilai

Xi P D Xi b O Pi P

Passere che mele classe a MQ I p sostituiti

da operatori P.P sostituite da Igt
In meccanica classica

Sx e offerte di tray
Se ora uso G P ottengo

Sx E XP E X X E

p è il generatore delle TRASLAZIONI

In meccanica quantistica D è ancora il generatore di
TRASLAZIONI infinitesime Sotto traslazionifinite lostatoUH
vienemandato in UCxte Se Econ

4kt E Ux E U x 84 DU

Facendo la stessa cosa con Mi momento angolare otteniamo

che la variazione di 4 sotto rotazioni infinitesime attornoasseXi
è data da 54 i Mil



Esempio di osservabili senza ambiguità
1 Momento angolare
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21 Sistemi meccanici con Il dip da Times particella
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Equazione che governa la dinamica in MQ

Ritorniamo per un momento alla meccanica classica

o Lo stato di un sistema è dato da Ip91
o L'evoluzione temporale di unostato è data dalle
fusioni pit 9 tl Cioè mappa IRE stati

La dinamica deve dire dato stato a to qual è

lo stato e A to Per far questo ci serve
conoscere il GENERATORE DI TRASLAZIONI TEMPORALI

cioè l HAMILTONIANA

Allora SE T H St I EH
cioè EQUAZIONI di HAMILTON

Ora passiamo alla MECCANICA Quantistica

o Lo stato di un sistema è dato da 4ft

L'evoluzione temporale di unostato è data dalla
fusione 415 Al Cioè mappa IRE stati

La dinamica deve dire dato stato a to qual è

lo stato e A to Per far questo ci serve
conoscere il GENERATORE DI TRASLAZIONI TEMPORALI

Se assumiamo che tale generatore sia ancora



l HAMILTONIANA abbiamo nel nuovoformalismodellaMa

54 1,44 SA in241 t.tl NUMAI

ci è l EQUAZIONEDISCARDINGER I

Per una particella soggetta a un potential VAI
I In VIII TIE VA

queloapplicato
sullefontid'onda

forma trovata precedentemente per l'eq di Schrodinger


