
F 689 – Mecânica Quân0ca I

2o Semestre de 2022
26/09/2022

Aula 11

 



Os postulados da mecânica quân2ca



Mecânica Clássica
Estados de uma partícula ou de um sistema de partículas:

Espaço de estados de uma par3cula ou de um sistema de par3culas:

E BEM PETERMINADO UMA VEZ DADA A POSIGAT
R E O MOMENTO LINEAR P NUM DETERMINADO

INSTANTE DE TEMPO Alto P to
FORMALISMO HAMILTONIANO 6 VARIA'VE IS

CONJUNTO TOTAL DOS VALORES POSSIVE'S
DE LA P I



Mecânica Clássica
Quantidades físicas:

Evolução temporal:

Me FORMALISMO HAMILTONIANS QUALQUER
QUANTIDADE FI'S ICA E UMA FUNGAO DE AP
F 7,837 Flip

EXEMPLOS i I AXP in H EImtV t

Eas DE HAMILTON

date ftp.dfft 8 ONDE 91192,91 lay
Pa Pa P37 PxPyPz

EQUIVALENTEMENTE PARA O FORMALISMO LAGRANGIAN

00 AS PRO'PRIAS LEIS DE NEWTON



Aula passada
Postulado 1: O estado de um sistema <sico num instante t0 é determinado por 
um ket do espaço de estados E:
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Postulado 2: Toda quanBdade <sica A é descrita por um operador A que age 
em E.   A é um observável, ou seja, um operador HermiBano cujos auto-
estados formam uma base de E.

Postulado 3: Os únicos resultados possíveis de serem obBdos em uma medida 
de A são os auto-valores do operador A.

a) Os auto-valores são reais, pois A é HermiBano. 
b) Se o espectro é discreto, os resultados possíveis são quanBzados. 
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Mecânica quân0ca
Postulado 4 (Princípio da decomposição espectral): Se o estado do sistema é 
a probabilidade de se obter um determinado auto-valor de A é:
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i) Espectro de A é discreto e não-degenerado:
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Mecânica quân0ca
Postulado 4 (Princípio da decomposição espectral): Se o estado do sistema é 
a probabilidade de se obter um determinado auto-valor de A é:
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ii) Espectro de A é discreto e degenerado:
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Mecânica quân0ca
Postulado 4 (Princípio da decomposição espectral): Se o estado do sistema é 
a probabilidade de se obter um determinado auto-valor de A é:
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Mecânica quântica
Postulado 4 (Princípio da decomposição espectral): Se o estado do sistema é 
a probabilidade de se obter um determinado auto-valor de A é:
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iii) Espectro de A é con3nuo e não-degenerado:
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Mecânica quân0ca
Postulado 4 (Princípio da decomposição espectral):
Normalização:
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Exemplo
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Mecânica Quân0ca
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CHAPTER III THE POSTULATES OF QUANTUM MECHANICS
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the result an
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ψ (t0) ψ (0) 
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Figure 1: When a measurement at time 0 of the observable gives the result , the
state vector of the system undergoes an abrupt modification and becomes . This new
initial state then evolves.

When the eigenvalue given by the measurement is degenerate, postulate (B-28)
can be generalized as follows. If the expansion of the state immediately before the
measurement is written, with the same notation as in section B-3-b:

=
=1

(B-29)

the modification of the state vector due to the measurement is written:
( )
=

1

=1
2 =1

(B-30)

=1 is the vector defined above [formula (B-8)], that is, the projection of
onto the eigensubspace associated with . In (B-30), we normalized this vector since it
is always more convenient to use state vectors of norm 1 [comment ( ) of § B-3-b above].
With the notation of (B-10) and (B-11), we can therefore write (B-30) in the form:

( )
= (B-31)

Fifth Postulate: If the measurement of the physical quantity on the system
in the state gives the result , the state of the system immediately after the

measurement is the normalized projection, , of onto the

eigensubspace associated with .

The state of the system immediately after the measurement is therefore always
an eigenvector of with the eigenvalue . We stress the fact, however, that it is not
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Suponha que ao medirmos A, tenhamos obtido o auto-valor l1=1. Qual é o 
estado do sistema logo após a medida?
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Mecânica Quân0ca
Postulado 6: A evolução temporal do sistema é determinada pela equação de 
Schrödinger

onde H(t) é o Hamiltoniano do sistema (geralmente sua energia total).
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