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Aula passada
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Função de Green de um corpo ordenada 
temporalmente a T=0:
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Aula passada
Propriedades:
(a) Sistema isolado:

(b) Invariância translacional:

(c) Reversão temporal (ausência de campo magnético 
ou de magnetização):
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Valores esperados de operadores 
de um corpo
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Aula passada
Valores esperados no estado fundamental de 
operadores de um corpo:
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Função de Green não interagente
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Aula passada
Função de Green não interagente (férmions):
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Valor esperado de um operador de dois 
corpos a partir da função de Green
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